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PrScis 

La pr6sente invention a pour objet de g6n6raliser les concepts d^vant des 
ma(dimes h mouv^oient Clokwise et des nrndunes h mouvsement ^ contraiio d^j& 
ejqjose par nous-mSmes, et ce par les notions de mouvement ^ortuel et mouvement 
t6e]a des parties, les relations entre ces mouvement pennettant de g^n^raliser les 
mecaniques ad^qoates, mais aussi les divers types de figures pouvant Stre 
dteoul^es de celles^ci. 
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Divulgation 

Dans nos travaux antStieurs, nous avons montrS, plus speciGquement pour les 
machines rotadves a pistons, appelSes macliines k cylindre rotor> les trois 
principales formes de dynamiques qui pouvaient leur 6tre octroy^es. Dans le 
premier cas la machine ^it realisee sans vilebrequin r6el, cetui-ci etant confondu 
totalement avec le cylindre rotor. Dans la seconde dynamique, nous avons montr6 
que Ton pouvait r6aliser la machine par mouvements dans le m3me, mais k des 
vitesses difi^rentes, sens des pistons et du cylindre. Dans une troisi&me 
(fyxmmique, nous avons montr^ que Ton pouvait r^liser les mouvements des 
m^caniqui^ des pistons et cylindre, k contrario, les parties voyageant en sens 
inverse. (Fig. 1) 

Par ailleurs, nous avons d6jh montr^ que Ton pouvait aussi r^aliser les machines 
rotatives avec un mouvement k contrario de pale et de cylindre. Tun de ceux-ci 
^tantplan^taire et Tautre citculaiie ou plan6taire. ( fig»2 ) La principale figure que 
nous en avons produite r^alisait huit conqnessions par tour » pour une figure de pale 
triangulaire » cylindre en deux. Nous avons aussi mon^ que la limite des 
mouvements k contrario se situait entre le mouvement Clokwise et le mouvement 
standard. 

A cet egard, nous avons deja precise que Pinteret de telles proc^urra k contrario 
ou en dynamique Clolcwise ^tait de r^aliser une pousse plus verticalisee de la pale, 
et une attaque en diagonale des parties, tout autant de fitponthermo dynamique que 
'm6canique, et finalement im effet de bielle^ cette fi>is-ci r6alis6e sur le cylindre 
devenuacti£ 

Dans la pr6sente invention, nous montrerons que ces demidies realisations se 
conqir^tinent sous la conc^tualisation de figures virtuelles et figures rSelles, et 
que, partant de ces conceptualisations. Ton pent montrer, pour une mSme figure, 
plt^ieurs mouvemente a contrario virtuels, et au surplus, r^aliser des mouvements 
diff^rentiels, aussi avec diverses figures virtuelles pour ime mdme figure reelle. 

Hnalement, nom montroons comment g^n^raliser la construction des m6caniques 
de ces machines par les cotrespondances entres les figures virtuelles et les figures 
r^Ues. A cet ^gard nous montrerons que les deux principaux genres de m^caniques 
pour ces macliines seront des mScaniquespkmStaires des figures virtuelles, avec 
partie rotative actionnee par semi transmission, ou m^canique descendante, ou 
encore, se second lieu, d^ m^caniques r^eUes, mais s&m transmittives, dont 
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Tengrenagp d' induction de la partie rotative sera realise de &9on confbndu a 
Tengtenage de siq>port dynamiqiie de rindvction semi traosmittive. (Fig. 24 , 2S ) 

Gamme chromatique des machines rotatives 

Dans le prochain ejqjose nous montrerons que Ton pent r^pertorier un ensemble de 
dynamiques de figures de machines rotatives qui permet de les englober toutes et 
de mieux dSfinir parnd celle-ci celles dont la dynamique est dite neutce, 
compressive^ motrice. 

Ces dynamiques pourront^ en partant d'un point z6ro de cette gamme, dtre class^es 
successivement de la &9on suivante, partant de la machine sans vilebrequin^ la 
machine rotative F6tro ^tfi^rentielle ^ la machine k mouvCTient Clokwise de pale, la 
machine k contrario , la machine standard, la machine rotative post di£^reiitielle . 
(Fig.4.1 5 4,2 ) L'on notera, au surplus, que, les mouvement k contrario et les 
mouvement di£E^rentiels pourront, comme on le montrera 6txe r^alis^s de &9on 
successive, ou de &9on Skinky. (Fig.lOJt) 

Bien entendu, comme on le verra, ces mSmes cathodes s'appUquent pour les 
machines k cylindre rotor plan^taire et k cylindre en Clok wise. De plus, comme 
toujours ces categories s'appliquent, en &isant les inversions requises, tout aussi 
bien aux machine rdtrarotatives qu'aux machines post rotatives. 

Dans le paragraphe precedent, nous avons devanc^ le programme de la presente 
invention en rSpertoriant de &9on successive les divers points de cette gamme 
chromatique des machines rotatives. Cependant , pour une meilleure 
comprehension, nous realiserons les e3q>lications relatives k cette gamme en suivant 
ritin^raire partant de Tart ant^eur. 

La figure standard. 



Les figures standard sent bien entendu les figures de bases des machines rotatives, 
telles que proposes par les inventeurs Fixen, Cooley, Maillard, Wahkle, et nous- 
memes, pour ces mSmes figures modifiees et alteri6es et soutenues par de nouvelles 
methodes de siq>port (Fig.3.1 En ces figures, le mouvement de la pale est 
correspondant a la forme du cylindre lorsque celui^ci est fixe, et c^est pourquoi 
nous le nomm^rocfi mouvement rSel d'lme forme rfelle. 
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Figures materielles et figures virtuelles 

Pour bien compiendre la suite du pr&ent e:^os^, il &udra assimiler les notions de 
figure virtuelie de parties conipressives, par lapport aux figures materielles. Avant 
done d'entrer plus precis^ment dans la poursuite du pr&ent expos^, nous 
donnerons les definitions qui s'imposent, et deux exenq>le5 plus precis. 

Nous appellerons les figures mat^rielle, 1^ figures des pales et cylindres selon leur 
. rapports de cot^s, tel que d6)k comment^s par Wankle et nous-memes a plusieurs 
reprises. Par exen^le une figure de cylindre a deux arc avec une pale a trois cot^s, 
sera une figure post rotative , alors qu'une figure de cylindre k quatie cotes» aussi 
avec une pale de tiois cot6s sera une figure materieUe r^tro^ 

Par ailleurs. Ton peut noter que dans certaines figures, le mouvement de pale d6crit 
aussi une course, en partie ind^pendante de la figure materielle, et que Ton peut 
observer par un observateur ext^rieur. Au surplus, la mecanique ^ppropriee pour 
ces figures est t6mom de kur virtualit^. 

Un premier exemple consiste k actionner un pale de deux cot^s dans un cylindre de 
un cote, ce q/Undre dtant lui-m§me action rotatxvement 

Une analyse simplement figurative nous portera k edicter qu'il s'agit Ik par 
consequent d^une maclune post rotative. 

Cependanl^ si Ton observe le mouvement de la pale, independamment du cylindre. 
Ton s^apeicevra qu'il rSaliser exactement le mSme parcours que cetui d'une 
machine de type retrorotative triangulaire. Ceci est conobore par la mecanique qui 
hu seraoctroyee, qui de &it sera une mecanique de machine triangulaire. La forme 
virtuelie de la machine sera done ritrorotative. Cepeudant la longueur de son 
maneton est celui de la figure materielle 

n St ici important de noter que nous aurions pus tout aussi bien difiTerentier ces 
aspects de la machine en prenant pour acquis le mouvement de la pale et sa 
mecanique et en edictant que c'etait ce mouvement qui etait reel, la geometric post 
rotative devenant alors virtuelie. Cette interpretation aurait aussi ete valide. Mais, il 
nous k semble que la premiere nous permettait mieux d^e^oser la presente 
invention, puisque now n'avions pas k &ko intervenir k chaque fbis les 
mecaniques, ce qui nous aurapermis de ne pas alourdir le texte. 
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Un deuxieme exemple est celui de 1' inversion pure et simple des dynamiques des 
parties compressives, avec le lesultat que le cylindre est plan^taire et la pale fixe. 

Si Von anafyse la stricte forme , Ton vena que , par exemple ime forme post 
rotative de figure, que nous dirons forme mat^rielle, est en &it Texpression de la 
forme virtuelle , en position contraire, d'une forme virtuelle retrorotative. Encore 
une fois, la preuve que la forme virtuelle est bien conune, telle existante, est la 
m^canique & utiliser pour m^caniser la forme rteUe, ici, encore une fois, une 
m&:amque de machine triangulaire. ( fig.5.1 , ) 

Pomt Clokwise de la gamyte chromatique rotative. 

Dans nos travaux antoneurs nous avons montr6 1'existence d'un mouvement de 
partie compressive specifique, que nous avons nomm^ mouvement en Clokwise. 
L'originalite de ce mouvement est de retrancher totalement, loKque observe par 
I'extSrieur, Taspect orientationnel de la pale, et de ne conserver que sa rotation 
autour du centre. Comme nous I'avons sdiondamment montrS, ceci aura pamis de 
r6aliser un mouvement de partie compressive, qui contrairement k tout mouvement 
de machine rotative, n^avait aucim effet contraires sur une meme pale, et par 
consequent, un mouvement permettant a Tamorphie de Tesqilosion de s^^tablir tout 
autant que dans une machine k pistons. De plus cette configuration pomettait de 
recupdrer, sur le cylindre rotationnel, Tefifet de bielle des moteurs k pistons. 
Plusieurs autres qualitSs importantes ont 6te notees k propos de cette d3aiamique, et. 
Ton aum soin, pour une meilleure comprehension, de consulter nos demandes a cet 
effet 

La pr^sente a plutdt pour objet d^ajouter k la con^r^hension de Toriginalite ce type 
de machine parmi Tensemble des machines rotatives, et cepar le biais des notions 
de figures materielira et figure virtuelles d6jk d&nontrees. 

Partant de ces notions. Ton pent en effet 6dicter que les machines k mouvement en 
Cld^ise reprSsentent les machines dont le nombre de cot6 de pale de leur version 
materielle^ correspond au nombre. de cot^s de cylindre de leur version virtuelle. 

En effet, en prenant pour point de depart les machme en mouvement Clokwise post 
rotative a pale triangulaire. Ton constatera que les e}q>losions adviennent 
exactement comme s'il s'agissait de machine dont le cylindre a trois cote, post 
rotative ou r^zo rotative. C omme on le verra ph^ loin, les ndachines k mouvement 
Clokwise sont aussi extrSmement importantes au niveau theorique parce qu*il 
ccmstituent le point de passage entre des machines d^une categoric^ par exemple a 
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contrario virtuellement post rotatives , k des machines difi^rentielles virtueUement 
letroiotatives. 

L'on Boteia que cette correspondance d'egalit6 du nomfare cotSs de pale et de 
cylindre est valide pour toutes les figures^ tout autant post rotative que 
r^lrorotatives. (Fig.5.2) 

Le point zero de la gamme chromatique des machines rotatives, 

Une autre dynamique nous est donn^e^ cette .fois-ci 'non pas par le retranchement, 
du mouvement de la pale» de son mouvement orientationnel, mais plutdt de son 
mouvement positionneL L'on suppose en efifet im pale mont^e sur un vilebiequm, 
ce vUebrequin^tantfixiSrigidenieDtaucoxpsdunioteur. Encecas, cesonale 
cylindre qui devrar^aliser Tacticni de ce vilebrequin. (Fig. 4.1 , 4.2 ) 

Que se passet-il, en ces figures, du point de vie des conqparaisons de figures 
mat6rieU» et figures virtuelles. L'on peut r^aliser que la figure mat^eUe, 
entsendue, conmie nous Tavons d^j^ pr^cis^, conune la figure g^m^trique est une 
figure post rotative, de pale triangulaire, dans une cylindre de deux arcs, Cependant 
la figure virtuelie rSvdle que la couse de chaque cot^ de la pale est identique h celle 
d'uTO machine post rotative de un seule cot^ d^acc de cylindre. 

Cette figure reprfoente le point ^ro de la gamme chromatique des machines 
rotatives. Comme nous le montrerons plus loin, cette figure represents le point 
limite des machines rotetives post aclivement diffdrentielles. 

Les demi^ propos nous ont donc.permis d'^tablir les trois points fixes principaux 
de la g^mme chromatique des machins rotative, qui permettra par la suite de 
delimiter des aires de motricit^, qui seront les aires k contrario, les aires 
difiSrentielles ant^eures et postSrieures. 



Aires d conO^ario 



Premi^ment, comme nous Tavons fiut en nos tcavaux antSrieurs, Ton d^finira les 
aires de machine de type moteur, comme correspondant aux aires h contrario, ces 
aires k contrario se situant entre le point r^alis^ par les machines standard et les 
machines en mouvement Clokwise. Dans le present contexte, comme on le verra. 
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les aires, a contrario se d^finiront comme les espace en lesquelles les partie 
viituelles r^alisent des machine de mSme categories virtuelles et r^eiles, par 
exemple toutes dexix post rotative, et dont le nombre de &ces des parties virtuelles 
est siq)6rieiir au nombre de fiu:es des parties mat&rielles* 

Ces dynamiques ^ contrario seront des plus int^essantes parce qu^elles permettront 
plnsieurs quality simultan^ment dans les machines motrices, de type rotative^ dont 
principalement le mouvement & contrario des parties compressives et des 
m^caniqnes, et Taugmentation du nombre d'eiq;>losions par torn* pour des figures de 
cylindre dont le nombre de cot^ demeure relativement bas. Au surplm, ces 
m^caniques k contrario, parce qn'elles se situent entie les m^caniques standard et k 
mouvement Clokwise, consCTverontpartiellement les quality des machines i 
mouvemrat Clokwise, principalement, une pouss6e assez unifenne sur la pale, et 
une expansion vers le centre de la machine. 

L'on montrera plus loin que ces dynamiques a contrario pourront Stre divis^s en 
d/namiques k e?q)losion5 successive, et ^noamiques k explosion en Slinky, et que 
ces demiSres ajouteront une versatility siq>pl6mentaire s^pr^iable dans le 
developpement de telles machines, ^ig. 1 1) 

Pour le moment, nous nous contentons de rs^eler Texemple deja decrit dasos nos 
travauK anterieur, dont la pale r^aliser une figure r^elle post rotative de trois de 
deux, alorsqu^eUer^liseun figure virtueUedehuit&ces. ) 

Comme on peut le voir k cet exemple, alors que la premiere eiq>losion successive 
de la machine standard advient a cent quatre^vingt degr^s, et que la premi&re 
explosion successive de la nmchine k mouvraient Clokwise, advient k cent vingt 
degr^, ici la premiere e:{q>losion successive advient k cent trente cinq degr6s. Si 
r e^losion ^venait avant ou ^pi^ ces pdles, la machine deviendrait soit 
r^xonrtative, viituellemen^ ou encore diminuerait son nombre de fiices post 
rotatives, ce qui transf^r^rait, dans les deux cas, le mouvement k contrario enun 
mouvement diS&entieL 

Aire diffirentielle antirieure 

Dans Fexemple suivant. Ton suppose, justement que la prochaine explosion 
successive sera arant le pole obtenu par le mouvement en clokwise. Cette 
explosion advieiKlra ici k quatre vingt dix degr6s. L'on remarquera, en tout premier 
lieu que la figure mat^elle de cette machnie sera de type post rotative k pale 
triangulaire, et que sa figure virtuelle sera une machine de typz r^trorotative k pale 
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triangulaire« La realite virtuelle de la pale est encore une fois non seulement r6alis6 
par une observation exterieure^ ind^pendante de celle du cylindre^ mais aussi par la 
m^canique, de type retrorotative, qui sera n^cessaire pour la r^aliser. ( Fi&S2 ) 

n y a done passage d'une categorie de machine k une autre. 

Les e£fets de ce passage sont notables non seulement au niveau figuratii^ mais aussi 
au niveau motricite de la machine. Comme on peut le constater, pale et cylindre out 
d^ lors une course en mSme sens , et commie Tune aune course siqidrieure a 
Tautce, c'est simplement la difierence de celles-ci qui assure la motricit6, d'oi!^ 
Te^qiression de machine difi^rentielle rotative. L*on notera^ que selon le 
vocabulaire que noue avons d^ja recommande k cet efifet, ce type de machine devra 
6tre class€ comme machine Conqpressive^ par opposition aux machine de type 
Moteixr, r6alis6es dans leur forme k contrario. 



L 'aire de post rotatMte d^irentielle. 

Inversement k la procediire par rotativite diff^ntielle ant^eure^. Ton peut » au lieu 
d'octroyer une vitesse de r^trorotativit^ sup6rieure k celle du point chromadque 
Clokwise , aboutissant a un e^qplosion successive d'un angle inf^rieur a Tangle 
d'e>g)losion Clokwise, octroyer k la pale une vitesse de r6tro rotation in^eure k 
sa figure standard, ce qui entraSnera un angle de seconde explosion si;Q)6rieur k 
Tangle standard, ce qui qui entra^eraune machine , aussi k caract&re dif^rentiel , 
mais cette fois-ci post6rieure. 

A titre d'exenq)le. Ton peut imaginer une machine, toujours ici a figure mat^rielle 
post rotative k pale triangulaire, dont la prenod&re eiq>losion successive se &ra k 
deux cent soixante dix degnd, soit k trois quart de tour de vilebrequin. La machine 
ddcriera alors une figure virtuelle de qualre post rotative de quatre cot^s. (Fig.5.3 b) 
Pour accomoder cette figure virtuelle. Ton devra activer post rotativement le 
cylindre. La pale et le cylindre voy^^eront dans le m§me sens, et la puissance entre . 
ces parties ne sera que difl^ntielle. L'on doit noter que cette puissance 
difi^ntielle Motrice, sera int6ressanle au niveau compressif ou, vacuum. 
Cependant, Ton not^ que toute pale de machine rotative k la fob im caractere 
contradictoire, realist par une contre pouss^. Ici, cette partie de centre pouss^ 
e^ira ^pouss^e* IVfois celane sera pas sufBsant pour amiuler les effets compressifi 
de la machine. 
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Nous avons done jusqu'a present montre les principales aires de la g^mme 
cfaromatique des machines rotatives* Prochains propos montrerons quelques 
deductions qui peuvent etre feites de ces constatations. 

La piemi&re constatation conssstera k mettre en Evidence quje Ton peut» pour une 
m@me pale passer de sa figure post rotative h r6trorotative, ou inversement, et ce 
pour toutes les figures. La seconde consistera k montrer que Ton peut, k parde 
d'une mSme figure r^elle, r&iliser plusieurs figures virtuelles, de nomfares de cot6s 
diff^rentes. La troisi^me consistera k montrer que pour une m8me figure r^lle, et 
une meme figure virtuelle. Ton peut r^aliser diverses sequence de combinaisons de 
ces figures, permettant de reiser les machines dans les formes k contrario, ou 
differentielles. 

Imersion des figures post rotatives et ritrorotatives de cylindre pour une mime 
pale et figures materielles etvirtuelles successb^es 

L'on salt que les pales d'un mSme nombre de cot6 peuvent sendr pour des 
machines post rotative et retrorotatives. Par exemple une pale de deux cot& peut 
Stre la pale d*une figure de machine rotative de type post rotative dont le cylindre 
n'aura qu^un seul arc recourbe» ou encore £tre la pale d'une machine r^trorotative 
de type triangulaire. 

La premiere premisse de la pr6sente invention est d'^dicter que Ton peut r^aliser le 
mouvement d^une pale d'une fit^on simplement virtuelle et le r^aliser dans une 
figure r€elle» si le cylindre de cette demi^ estmis en rotation. 

Siqpposons par exemple le mouvement d'un moteur triangulaire r^trorotatif L'on 
peut conserver exactement son mouvement de pale, mais cette fi>is*ci avec un 
cylmdre de type post rotatii^ si ce cylindre est rotafionnel. Le mouvement virtuel de 
la pale sera done celui d'une machine triangulaire, et son mouvement matdriel, 
celui d'une machine post rotative de un cotS. (-Fig- 7.1 ,) 

La m6me operation peut 6tre aussi realist k I'inverse En efifet, si Ton suppose un 
mouvement de pale de machine post rotative de deux cot£s, toumant done dans un 
cylindre de un cot^, comme mouvement virtuel. Ton pourra rSaliser ce m§me 
mouvement de pale» cette &is-ci avec un cylindre rotatioimel de type triangulaire 
CFig* 7.2, 7.3) Le mouvement de pale virtuel seia done post rotatif, et le mouvement 
de pale mat^rel soa r6tro rotati£ 
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Generalisations 

Le transfert de machine post rotative k machine r6trorotative, et inversement, pour 
une mSme pale, celle-ci r6alisant h la fois un mouvem^ virtuel et noat^riel, est 
done applicable k toutes les figures. 

Le mouvement issu de cette combinaison sera nomm^mouvemeiit rSel, ou 
mouvement synth^tique. 

Par exemple ime pale de trois cotes virtuellement post rotative, pourra Stre realise 
noat&iellement de £i9on r^trorotative. Invei^emenC» une pale triangulajie virtuelle 
de machine retrototative, pomra 6tre la pale mat^rielle d'une machine post rotative. 
L'on doit not^ que Wardde a montr^ un figure similaire cette demi&re figure. De 
mSme Wankle a montre la possibility geom^trique de r^ber la machine par 
cylindre planetaire. Cependant, Wankle n'a pas constat^ Texistence d'une figure 
virtuelle incorpor^e ces figures materielle. De plus, celui-ci n'a pas , ni pour l,un ni 
pour r autre des categories propose de m^caniques, ce qui aurait permis de 
constater que la mecanique est celle de la figure virtuelle. Finalement Wankle n^as 
pas montr^ I'existence de mouvements k contrario, ce qui est Tessence de la 
Motdcite de ces machines. La figure demeure done ine^qpliquee correctement, non 
conceptualis^e, non generalise et sans m6caniques. De plus cette figure est 
di£Eerentiell6 et non a contrario. 

L'on peut; encore k titre d'exemple, rSaliser une pale virtuelle carr6e de machine 
retrorotative, coxnme pale materielle de machine post rotative triangulaire, et 
mversement realiser une pale virtuelle de machine triangulaire post rotative^ 
cotbme pale reelle d'une machine 



Regie geniralisee 

L'on petit done deduiiedece qui precede qiietoiite pale peiitStre realise dans sa 
course virtuelle, et que cette course permet de realiser k machine dans sa figure 
correspondante, dans le champs de rotadvite contraire k sa figure initiale (Fig. 7.1, 
7.2, 7.3) 

Mais nous avons aussi montre d'autres dynamiques des machines rotatives, 
notamment par pale en mouvement Clokwise, et par mouvements a contrario. 
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Toi^ours en g^rdant a I'id^e les notions de mouvement virtuel et reel de parties 
compressives^ Ton pent analyser ces deux demi&res dynamiques de la &9on 
suivante* 

L^on peut, par exemple pour la machine k mouvement Clokwise de pale 
triangulaire montrer que sa ^noamique sp^cifique^ bien que realisee avec une 
figuration post rotative^ realise ime suite d^explosion identique a la machine 
triangulaire. 

L'on peut done dire, dans ces cas aussi que la forme materielle de niiachine est post 
rotati^ mais que son mouvement virtuel est rStrorotatif 

Le dernier cas de figures est aussi &rt int&essant, sous Pangle de comprehension 
des figures virtuelles et materielles. 

En efTet, nous avons montr6 que Ton pouvait produire un mouvement k contrario 
des parties realisant, toigours en prenant pour exemple une pale de trois cotes et im 
cylindre de deux, une machine r^alisant huit compressions par tour. Dans ce type 
de machines, si Ton analyse, comme pr^c^demment, de &gon s^par^e le 
mouvement de la pale. Ton s'aper9oit qu'elle agh; e»tctement comme si elle 6tait 
une pale de nmcfaine post rotative ^ neuf co^s , toumant dans un cylindre de huit 
cot6s. (Fig.2 , lO-l) 

Ce dernier exemple permet done de conqirendre que le nombre de cotes d'une 
mSme figure peut £tre celui d'lme figure Adrtuelle et d'une figure materielle, mais 
d'aller plus loin et de montre une certaine libert6 du nombre de cotSs de realisation 
virtuelle du nombre de cotes de la pale elle^mSme* 

Lapiecedente ^ure montre bien qu'une pale de trois cotes peu^ s'il y a 
compensation par un cylindre rotatioimel, non seulement realiser un transfert de 
machine post rotative k machine retrorotadve, ou inversement, mais au surplus, 
representor une pale virtuelle den cotes, ce n etant ici neui^ poiir un cylindre 
virtuel de huit. 

Cette constatation permet done de penser que Ton peut realiser des figures k 
contrario , par exenqple, pour une mSme madiine post rotative pale de trois cotes 
avec un cylindre virtuel non pas dehuit cotes, mais de six, de douze , oude cotes 
impairs. 
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Deuxieme generalisation 

Ces constatations nous permettent la seconde generalisation de la pr^sente, et qui 
poiinra 6tre ^noncee de la iapon smvante. Un m6me pale pent plan^taire, pour un 
mSme cylindre materiel, reallser diverses figures virtuelles^ permettant des nombres 
de compression et d'e}q)losion diff^rents. ( Fig. 9.1, 

D est k noter que cette generalisation vaut pour toutes les figures. Par exemple une 
pale de trols ^ quatre, post rotative, pourra virtuellement r^aliser une pale d'une 
machine de six cot^, de huit cot6s et ainsi de suite, ce qui permettra un nombre 
impressionnant d'explosion par tour. 



Troisi^me generalisation. 

Pour une mSme figure mat^rielle, et une meme figure virtuelle. Ton peut produire 
diverses courses, ces courses parcourant Tensemble de ces deux figures k chaque 
tour. (Fig 11, 15,16) 

La figure de la course ainsi rSalis^e sera nomm^e la course rielle , ou course 
syntbetique de la machine, par opposition aux figures mat6rielles et vhtuelles. 



Course rdelles synthitiques successives et courses en Slinky des pahs des 
machines. 

Jusqu'a present, nous avons suppos6 que les figures virtuelles 6tai^ r6alis^ en 
explosions successives. Par exemple, une figure post rotative de pale triangulmre 
pouvait realiser une course, a un seul arc-cot6, h quatre cotes, a cinq cot^, et ce de 
telle maniere que la prochaine explosion corre^onde , tout autant pour la figure 
rielle et la figure virtuelle aux arcs successifi de celles^i . (Fig. 9, 11, 12.1, 12.2 ) 

Nous avons aussi montr^, ce qui est un acquis certain, que les figures virtuelles 
n^'^taient pas ni^cessaiiement de nombre de cot^, phis un ou moins un de la figure 
r6eUe, mais pouvait avoir plus de cofe^ ou mois. Une figure mat^elle de trois 
cot^ de pale, peut par exen^le se mouvoir dams une structure virtuelle de she , huit 
cot£s, de m§me qu'une structure de pale que six cotes, se r&Jiser dans une course 
virtuelle de deux ou de trois cotes. 
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Ceci nous amSne i enoncer que la trajectoire d^crite par la pale peut r^aliser une 
structure^ pour ainsi sire en escalier, en trois dimensions, non successive. 

Par exemple, une structure virtuelle de cinq cot6s peut etre rSalise par un ordre 
successii^ en r^alisant des e>q>losions successivement aux cotds un, deux , trois, 
quatre cinq* Mais elle peut aussi se rSaliser elle*m§me virtuellement, par une 
succession d'esqplosion ou de contpression se r6alisant dans Tordre suivant, soit en 
un, trois cin% deux quatre, un. 

La structure en cinq peut encore Stre r^alisee par les compressions successives 
suivanles , soit enim , en quatre, en deux , endnq , en trois , enun . 

Finalement, Ton pourra aussi r6aliser ces procedures, par les compressions 
successives suivantes, soit en un, cinq, qii^tre, trois, deux, un. 

Ces chaines sont dites par sauts, ou encore en virtuelles k trois dimensions, et 
peuvent 6tre qppliqu^es k toutes figures virtuelles. 

L'on notera, evidemment que le nombre de possibilitis de realisation des figures 
virtuelles augmente avec le nombre de cot6s de celles-cL L'on notera aussi qu'un 
figure a multiples co^s, telle par .exemple a liuit cot^s, realisera la couse d'une 
figuration de quatre cotes, si par exiea9>le, le saut choisi est de deux. 

UtUUi de ces figures 

L'avantage le plus int^ssant des diverses realisations sous virtuelle, ou k trois 
dimensions, d'une mSme figure virtuelle par une mSme figure reelle,. donnent la 
capacity au motoriste de situer la jnticfaaine conqxression ou explosion dans Taire 
de puissance k eontrario de la machine , telquepreciseeparlai^mme 
chromatique. 

Plusieurs realisations, coinme on pourca constater, pennettront de r^aliser un 
mouvement synthiStique r£el assez sp^dfique des pales, k cheval entre le 
mouvement conventionnel et le mouvement Clokwdse, qui ressemblera en &it kxtxi 
mouvement en Clokwise en mouvement, que nous nommons mouvement Clokwise 
dynamique (Figl0.1 , 12.2) 

Par exemple , nous siq)posons CTicore une fois, le cas d'une machine post rotative k 
pale triangulaire, dont la figure virtuelle sera de huit cotes. 
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Foxxr cette machine nous constatons que si Texplosion successive se produit, soit 
aux cot6s xm^ soit aux cot6s deux de la figure virtuelle fixe, la figure virtuelle active 
rSalisdesera detypeenhuit,ouenquatre, doncx^trorotative^^^ 
difif^zentielle. (Fig.l4» 16 ) 

Par ailleurs, si Ton choisi les esqilosions advenaot par sauts de cinq, six, ou sept 
&ces. Ton realisera que les figures virtuelles actives ainsi r^alis^es sent post 
rolBtives diflT^rentielles. ( fig. 16 ) 

Par ailleurs, si Ton choisi des sauts qui pennettront des conipression successives se 
situant k I'intdrieur de I'aire de contrario, par exemple par trois, les compression se 
ferons tour itoursur les phases un, quatre, sept, deux, six, huit , trois , un .(Fig.l6) 

Generalisation 

Uon doit done produire la generalisation suivante, k savoir que non seulement 
toute pale materiellepeutriealisartoute figure fixe » denombre ind^fini de 

cotes, mais aussi, pour la figure choisi, toute trajectoire r^elle active par des sauts 
egaux, mais non successi&. 

Dynamique de pale en SUmhy 

Cette generalisation nous amene k &ire porter au lecteur Tattention sur le 
mouvement sp^cifique de p^e que realise ces types de machines, qui se compare 
au mouvement Slinky, d^j^ realise par nous-meme pour les machines a pistons.(Fig 
.10.2) 

Comme nous Tavons montrS, Ton peut r^aliser des machines motrices dont le 
mouvement de pale se situe entte les limites impos^es le mouvement standard et le 
mouvement Clokwise. Par exemple, pour une machme post rotative k pale 
triangulaire, I'explosion successive iTexplosion^uperieure se fera entxe cent 
quatre vingt degr6, ce qm est Tangle parcoum par le vilebrequin pour ces eux 
explosion et cent vingt degr^s, ce qui est Tange du vilebrequin parcoum pour les 
deuxpremi&tes explosions d'une machine &i clokwkie. 

Une machine dont les explosions seront au nomhre de huit verra leur angle de 
seconde ^splosion de cent trente cinq degr6s, et une machine en cinq osplosions k 
cent quarante quatre degres. (Fig. 10.1, 12.2 ) 
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L'on doit , relativement aux mouvement k contrario noter , pour plusieurs 
realisation re2q>ression, pour lin machine rotative a pale et non a piston , d'une 
machine i mouvement Sklinky , d6ja montr^e par nous meme , et eue nous jugeons 
opportun de comm^morer icL 

Dans les machines k mouvement slinky , un mSme piston a Tavantage de travailler 
sur ses deux feces contraires. Par consequent en passant par le centre, celui-ci peut 
r^aliser deux fois plus d'explosions pour une seule piSce. La dynamique des 
explosions n'est done pas » comme dans les moteurs a cylindre rotor, successive , 
mais alternative, le mSme piston alimentant successivement ces cylindre opposes. 
Cette dynamique est rendu possible m, dans les machines k cylindre rotor par une. 
dynamique du cylindre altematiyement accelerative et d6c61^rative, ce qui pemiet 
la coh^ion du mouvement planiStaire du cylii^re devant absolument passer par le 
centre. 

Dan le cas des machines a mouvement a contrario, la pr6sente a pour objet de 
specifier que Ton peut les rSaliser hon seulement avec un mouvement k contrario, 
mais au surplus avec une dynamique Slinlg^, alimentant attemativement un m§me 
cote de la machine « 

C'est ce mouvement en Slinky qui permet de rSaliser plusieurs explosions amples 
dans im espace des plus restreint. Comme nous Tavons montre ant^eurement, il 
n*y a qu un cadra qui pennette des realisations en contrario. Par consequent, si Ton 
entrad r^aliser virtuellement un cylindre ayant im nombre de cot^s suppl^mentaire 
k la pale. Ton devra, si Ton veut que les e^losions successives demeurent entre les 
homes limites de Pa contrario, eluder certaines &ces d 

Differentiation des machines d contrario pleines et contrario pattielles de type 
rotatives. 

Comme nous Pavons montre pour les machines k cylindre rotor k piston, le 
mouvement des parties, k contrario ou non k contrario permet de differentier si ces 
machines sont a proeminence neutre, compressive ou motrice. (Fig. 1) 

L'on doit cependant remarquer que, par exemple, si Pon perce la sur&ce des 
pistons cylindres, ou des cylindre rotor de ces mac^unes, la poussee des pistons 
inferieurs pourra se &ire en appuis sur le corps du moteur. L'effet strictement 
differentiel des parties compressives disparait en partie, puisque celles-ci travaillent 
avec le corps du moteur. les parties compressives seront tr^artietes, et au moins 
une d,entre elle sera fixe, sinon k contrario. 
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C'est un peu ce qui se passe dans les machines rotatives. Bien entendu, les 
mouvement de parties k la fois compressives et motrices nous apparaissent 
superieurs auK seules mouvement a contrario des parties motrices, mais Pon doit 
constater que mSme lorsque les parties compressives se dSplacent dans le mSme 
sens, si les parties motrices se deplacent a contrario. Ton realise en partie un eflfet 
moteur. par exemple, dans le cas d'une pale virtuelle triangulaire et d'un cylindre 
post rotatif de un cote. Ton a un efiet moteur, particulierement sur I'engrenage de 
siqpport dynamique, lorsque la machine est mont£ en semi transmission. (Fig^6.b) 

Generalisation des fisuares virttdelles pour les machines d contrario partielles 

Comme pour les machines k contrario pleines, les machines de mouvement de pale 
et cylinAre en mSme sens, mais k mecaniques k contrario peuvent avoir des figures 
virtuels diverses, et par consequent varier le nombre d' explosion par tour. 

Par exemple une machine de pale k deux cot6s, peut, lorsque le cylindre est 
rotationnel, realiser une pale virtuelle de machine triangulaire, mais elle peut aussi, 
en accelerant la vitesse du cylindre, realiser une machine virtuelle retrorotative de 
quatie cotes, de cylindre ou de cinq et ainsi de i^uite. 

Prealable a la mecanisation 

L'on aura certaioement compris que pour une m&ne figure mat&rielle, si Ton 
entend feire jouer k la pale une figure virtuelle. Ton devra mecaniser rotativement 
le cylindre pour que la realisation de cette figure virtuelle n'ait pas d'impact sw la 
figure du cylindre ina6t6riel, et sur la longueur du maneton mat^rieL 

Cette comprehension permet de comprendre le rapport exact entre la rotation 
cylindre a r6aliser et les modification k la cours de la pale effectuee En efifet, si la- 
pale atteint sa prochaine explosion virtuelle, par exemple k quatre vingt dix degr^s 
avant sa prochaine explosion dans sa forme standard, le cylindre devra avoir une 
retro rotation de quatre vingt dix degre. C'est ce qui se passe dans le trans&rt de 
pale triangulaire virtuelle de figuration de quatre cotes k une pale de figuration de 
cylindre de deux cotes dynamique. 
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Dans le cas des machines par exemple a huit cotes k contrario, la prochaine 
compression virtuelle se produit a quarante cinq degr^s, etpar consequent le 
cylindre doit avoir toum^ de cent trente cinq degr^s. 

II &ut additionner k ces considerations un note importante et qui est la suivante. 
Conmie nous Tavons d^j^ mentionn6, les machines k mouvement Clokwise 
constitue la limite, par leur absence de vilebrequin mattre, lorsque realis^e par poly 
induction, entre les machines post et rStro rotadves. Les machines k contrario post 
Totatives, ou ii6trorotative, par ce qu'elles se situent entre les mouvements standard 
et en Clokwise, r6alisent des figures virtuelles dans la m@me cat^gorie de machine, 
c'est k dire que les machines post rotatives demeurent post rotatives, et les 
machines r^tro rotatives demeurent retrorotatives. 

La mutation de la machine entrainant un transfert ou le passage d^un m^canique 
post rotative k une mecanique r^trorotative entrame des machines k contrario non 
pleine, simplement mecanique. 

A titre d'exemple, la pale triangulaire des moteurs triangulaire, est r^aUs^e par un 
mecanique post rotative, lorsque le cylindre est mis en dynamique. 

Mecamques des machines d contrca^io pleines et d contrcnrio dtfferentieUe 

Comme on 1' a vu, la pale r^lise, dans toutes ces machines une course virtuelle non 
^ui^ente k la forme rdelle de la figuration, mais equivalente k la forme virtuelle, 
si la course est successive, Lorsque la course synthetique n'est pas confondue avec 
la course mat^elle et la course virtuelle, la course synthetique constitue la course 
reelle, et 4 ce titre, la mecanique de la pale doit 3tre la mecanique de cette course, 
ou une mecanique d'une autre course, mais realise de &(on semi trarmoittive, de 
telle mani&re de rSaliser la course r^lle synlhdtique. 

Par consequent, une premiere mecanisation consistera a soutenir la pale selon sa 
course virtuelle, ou synthetique, puisque c'est Tune ou Tautre de ces courses qui 
se produit par rapport a un obs^rvateur exterieur, et par consequent par rapport au 
corps fixe du moteur. La course reelle synthetique peut done etre assimil6e a la 
course par rapport au bloc moteur. 
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Des lors le cylindiepouiraetre active de deuxmani&res, soit par inductioii 
descendante k partie de la pale, ou soit par semi transmission k parti de 
Texcentrique ^ig.24;25 ) 

Un seconde &gon de r6aliser las m^caniques sera de r&diser le support de la pale a 
partir de la mi^canique que commande sa figuration, un m&:anique post rotative, 
demeurant par exemple post rotative. Des lors il &udra r^aliser toute et chacune de 
ces mt^caniques, de telle maniere de tenir compte de la figure r^elle en rotation, 
avec un engrena^ de siqiport dynamique, cet engrenagp de siqpport pouvant, de 
&9on k simplifier le systeme, 6tre realis6 de &9on confondue avec Tengrenage 
d'induction de cylindie ( fig.24, 25 ) 

Comme noius I'avons d6}k montr6 k plusieurs reprises, il exkte deux grandes 
categories de m6caniques de support, I'un determinant une course de la pale 
retroiotative lente sur une course de vilebrequin rapide, et Tautre un course de pale 
neutre, activSe par un vilebrequin maitre lent, surmontS de Aolebrequins secondaires 
rapides. 

En resume, Ton peut pref^rer r^aliser T induction de la pale de &9on semi 
transmittive., ou encore Tinduction du cylindre . 

Ces deux m^odes donnent k des inductions et k des semi transmission de type 
poly inductif et des induction et semi transmission de type standard. 

L'on aura done une Second choix, qui consistera k dire, pour Tinduction et pour la 
semi transmission choisie, s'il s'ag^ d'lme poly induction ou d'une induction 
standard, ou d'une semi transmission poly inductive ou s^dard. (Fig.24, 25 ) 

Bien entraidu, nous entendons par induction standard, toutes les induction de 
piemier et de second degi?6 d^j^ d^rites par nous-mSmes ou par Tart ant£rieur en la 
matidre. 



Pertinence motiice 

Comme nous I'avons deja mentionni^, ravantage des inachines k mouvement 
Clokwise est de r^aliser re3q)lo5ion vers le centre de la machine, comme dans les 
machines k pistons. Si Ton leg^rde en e£fet la position des pi6ves en pleine 
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expansion. Ton constate que les gpz n^ont pas eu a se ddplacer de cot6 comme dans 
les machines conventiomielles. 

La realisation de ces machines avec mouvements k contrario, k six, htdt, douze 
cot6, permet de conserver en grande partie cette explosion cers le centre, mais, 
possibiement k accepts I'effet diagonal, et certainement k augmenter le nombre 
d'explosions pour une mdme pale* 

Quant aux machines k contrario de no^caniques mais k effet diff^rentiel de parties 
compressives. Ton notera que pour y augmenter le nombre d'e:?q>losions, il feut 
aygmenter la vitesse du cyUndre. Cette disposition povirra donner, si le cylindre sert 
de volant, et pour des machines de vitesse accrue pour moins d^e:!q>losion, ce qui 
pent en certains cas Stie &vorable. 



Machines d tripatties compressives 

Si Ton observe bien les machines dont le mouvement de pale est exag^r^ soit 
ant^rieurement, soit posterieurement. Ton s'aper9oit qiie leur puissance est limitee, 
et que Ton doit les classer dans le genre de maclidne de type Conipressives et non 
Motrices. 

Si Ton tente de trouver un comparable de ces machines Ton aboutit sur les tiois 
types de machine suivantes, soit les machines a poly maneton dont les manetons 
son dans un m§me sens, les semi turbines diff^ientielles, les machines a cylindies 
rotor dont le cylindre et le vilebrequin sont, quoique k des vitesses diff^ntes 
actives dans le mSme sens. 

Dans tous ces cas, la force n'est que diff^rentielle. Cependant , nous avons aussi 
montre que Ton pouvait realiser les machines rotatives, de &9on combin^e aux 
machine k cylindre rotor, la pale devenant , de ce feit le cylindre des piston, months 
en poly manetons sur Texcentrique de la machine. La partie cylindre devient alors 
constitu^ de trois parties. 

De la mdme manidre. Ton pourrait perforer le piston cylindre des machines k poly- 
maneton et ainsi obtenir ime pousse du piston infi^eur sur le cylindre jQxe, ce qui 
annxilerait la puissance simplem^ diff^rentiel du piston infiSrieur. 
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La presrate a pour objet de montrer que lors des realisations avec mouvement de 
pale differentiel et non. h contrario. Ton pourra quand m6me realiser un efifet ass&z 
total de pouss6 en perforant le cylindre rotationnel^ et en permettant par la une 
pouss^e de Texplosion sur le cylindre ext^rieur fixe. Le cylindre rotationnel ne sera 
plus par consequent que Tune des trois partie prenantes k la compression, et let 
Tappui reel se fera sur le cylindre JSxe ( fig. 25 ) . 

Synthese des dynamiques 

n y a done. lieu de placer I'ensemble des machines rotatives en une synthase qui 
permette d'en particulaiiser chacune des dynamiques dans son rapport h 
Tensemble. C'est ce que nous noromons la ^mme chromatique des machines 
rotative et rotativo circulaires. (Fig.20.2) 

Cette synthese sera r6alisee k partir de cinq dynamiques diff^rentes qui forment, 
ensemble le corpus de machines. 

PremiSrement, Ton doit placer les machines avec pale en planetaire et cylindre fixe 
Ces machine, decrites par Tart anterieur et nous-memes, pour plxisieurs mecaniques 
et figures deriv^es, ferment le premier pole limite de la gamme des machines. Un 
second pdle limite est constitu^ , aii niveau z^ro , lorsque la machine est en arrSt • 
Un second pole est realist par les machines a mouvement Clokwise de pale. En ces 
machines, le mouvement orientationel entier de la pale, observe par im observateur 
exterieur est octroye au cylindre. Un troisieme pdle se situe k la dynamique 
standard. Entre ces deux demiers p61es se situent les mouvements k contrario, 
simples et Slinkys. En dehors de ces pdles, si Ton acc^ldre le mouvement 
retrorotatif de la pale, l,on cree une machine rotativo circulaire differentielle, se 
situant entre le point x^ro et le point clokwise* Ou encore, si l,on diminue le 
mouvemetn r6tr6rotatif orientationnel de la pale par rapport au point standard. Ton 
realise un machine rotativo circulaire, aussi differentielle, mais posterieurement 
L'on est force d'actionner post rotativement le cylindre, Ton obtient les 
dyiiamiques.di£ferentielles post rotative, a la limite de ces dynamiques , la vitesse 
du cylindre egale celle du vilebrequin, ce qui revient a soustraire le vilebrequin . 
L'on obtient les machines sans vilebrequins. A Tinverse, si Ton accei^ le retro 
mouvement orientationnel de la pale. Ton &it passer celle-ci d'une categorie de 
machuie, par exen^le post rotative, k une machine k pale virtuelle retrorotative. En 
consequence, le cylindre doit etre actioime retrorotativement , et la machine n^a 
qu'un puissance dif^rentielle , cette fbis-ci retrorotative. Finalement si ce 
mouvement de retrorotation est k ce poitn inortant que le mouvement du 
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vilebrequin est totalement soustrait Le cylindre realisera ce mouvement et Ton 
pioduira le point d'octave» identique au point z^io> que Ton nonunera unisson. 

Touts ces points et aires auront leurs points et aires de contrepartie, fbnnant la 
gamma chromadique de contrepartie virtuelle, le point unisson unissant ces deux 
gammes, les autres points de celles-ci ^tant en coirespondance de la maniere 
suivantes. Le point de cylindre rotor plan^taire avec le point de dynamique 
standard, et le point de cylindre clokwise avec le point de dynamique clokwise. 
(Fig^0 2) 

Ces points de contr^artie virtuelle s'appliqxient parce que la figuration des une est 
dans le sens oppose, oxientationellement, et int^eurement de la gamme rdelle, et 
parce que la mecanique demeure la m@me que celle de la gamme reelle.OF'ig^?, 28^ 
29 ) Par exemple une machine triangulaire k cylindre planStaire est une machine 
post rotative de deux de trois virtuelle, et Ton doit utiliser, pour cette raison, cette 
mecanique pour i^aliser le soutient de la parde planetaiie cylindre. 
De la m€me manidre que pour la g^unme mat^elle, 1^ aires r^aliseroant des 
machines diff^ientielle, et a conlrario. Par exemple, la machine a cylindre rotor 
pouira gtre r£alis^ au sup lus , avec pale rotative , diflf^ntieUe ou k contrario. 

Finalement , des machines pourront etre rSalis^es avec des figures compos^es des 
deux ^mmes, conmie par exeniple ime machine mat^rielle post rotative de pale, et 
une machine triai^^ilaire k cylindre rotor planStaire. (Fig* 26, 27 , 28) 

Finalement, comme on Ta vu, les figures de la gamme chromatique de contrepartie, 
peuvent aussi avoir une course rSelle, ou synth^tique successive, ou k dynamique 
Slinky. Ces demidies permettent de r^aliser des machines a plusieurs e^losions 
tout en demeiirant pr6s des dynamique k pale ou cylindre Clokwise, et en 
conservant im cylindre appreciable. 

Biswni de cfymmiques. 

L'on pent dire que dans toutes les machins de Tart ant^rieur, les figures mat^rielles 
, virtuelles et i^ynHidtiques sont rSalisdes de fii'^n confi>ndttes, et au surplus de 
fii9on successive, hon en Slinky.. C ' est ce qui e^lique le peu de liberty et de 
rendement de ces machines. 

En reconnaissant les realisations virtuell^ et subsequenunent les realisation reelles 
synttietiques, successives et k contrario. Ton se capable de realiser des miScaniques 
et des figures de machines appartenant k des categories dififerentes, et par 
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consequent r^alsant les machines avec le maximum de qualites soit compressives, 
soit motiices, selon les categories choisies. De plus, en rdalisant la course 
synthetique de maniere Slonky, de fkqon k realiser la machine dans sa dynamique k 
contrario. Ton tire le plein potendel de celle-ci , autant au niveau de la quality de 
chaque explosion , mais aussi au niveau de son amplitude et de son nombie. 

Synthase mecanique 

Pour toutes ces machines Ton utilisera deux m^caniques, le plus confbndues que 
Ton puisse les realiser, afin de diminuer le nombre de pieces. 

L'on poutra choisir de realiser la mecanique de pale par une mteanique standard 
parmi Tensemble d^d. r^pertorid par nous m£me, et m^caniser le pylindre par une 
induction descendante, a pardr de la pale, ou une semi transmission k pardr de 
Texcentrique de la pale 

Dans me second m^thode generale, ronr£alisera le soutient de la pale par une 
mecanique semi transmittive, et Ton se servim soit d^une mecanique descendante 
pour activer le cylindre, soit de I'engcenagp &;fmxDXQ^ de pale pour activer 
simultan^ment le cylindre 

Ces deux m^odes pourront voir soir leur soutient de pale, soit leur semi 
transmission, ou 1^ deiix k la fois r6alis^ par poly induction, poly induction 
alternative, ou semi ttansmittive. 
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Description sommaire des figures 

La figure 1 monfire en a ) les trois principaux aspects des machines motrices a 
cylindre rotor 4 pistons, soit les aspects Neutre al) ^ Moteur a 2) et Compiessif a 



La figure 1 b montre que les mSmes relations, lorsque le cylindre est fixe, peuvent 
etre realisees avec le recours k un vilebrequin simple, ou encore k un vilebrequin en 
poly poanetons, en sens inverse, ou encore dans le m@me sem et dans le mSme 

La figure 2.1 pr6sente une dynamique que nous avons d6ja montr^e ant6rieurement 
aux prfeentes en lesquelles les parties compressives et motrices sont k contrario. 
Comme on pent le constater k la sequences prdsen^, que nous reproduisons ici, la 
pale se deplace plan^tairement en un sens, et le cylindre dans Tautre. 1 1 L'on a 
done un efifet k contrario des mouvements, et la machine est dite Motrice. 

La figure 2.2 montre une autre sequence k contrario d&jk niontr^ par nous-mSmes, 
et que Ton a nomm^e mouvement en Clokwise, Comme pr^c^denunent. Ton peut 
constater que le mouvement rotadonnel du cylindre est a contrario du mouvement 
en Clokwise de pale. 1 1 

La figure 3.1 rappelle les figures de bases rielles des machines rotatives de Tart 
ant6rieur. Ces figures ont ete par plusieurs inventeurs. 

La figure A A montre ce que nous appellerons la ^mme dbromatique des figures 
rotatives. Comme on le montrera, quelques points princq)aux de revolution des 
machines rotatives seulement out ^te precises par Part ant^rieur. La figure 4.2 
montre que Ton ajoutera k cette gamme les aires dites doiff^ntielles ant^eures et 
postdrieures, et k contrario. 



La figure 5 montre les relations mathematiques des trois principales dynamiques 
des machines rotatives de Tart ant&iew, dans leur forme standard, y comprenant 
les travaux du present inventeur. 
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La figure 5.4 donne un premier exemple de dynamique plus comply pennettant 
de ne pas rSaliser la machine de &9011 arbitiaire et aleotoiie ,comme k la figure 
prScedente. 

La figure 52 doime un second exemple de figure reelle et virtuelle* L^on doit 
r^aliser la machine avec une specification de la figure virtueUe, pnisque , comme 
on le verra, d'une part» la m^canique se» celle de la figure virtuelle, et d' autre part» 
la position des bougies et entrtes et sorties de la machines sera aussi rSalis6 en 
respectant la figure virtuelle. 

La figure 6. 1 rSexpose la suite des positions d'une machine k mouvement en 
Clokwise* Cette figure est un piemier exemple montrant qu'une m§me figure 
mat^elle peut realise selon sa dynamique difi^rentes figures virtuelles. 

La figure 7 A montre que par consequent Ton peut modifier une machine post 
rotative, en a ) en additionnant ou soustrayant d'un cote le cylindre virtuel, 
trans^rerun machine post rotative ,aannchiDeretrorotativeetlnvefsemeiit. Id, 
la meme machine post rotative k pale triangulaire en a) peut devenir une machine 
post rotative syndietique a cylindre vhtuel de un cote en b ) , ou rStrorotative 
synthetique, k cylindre virtuel dequatre cotes en c ) . 

La figure 7.2 montre que ceci est vrsu pour toutes les formes de figures. L'on a ici^ 
k titre d'exemple^ en a» une machine a pale triangulaire, en b une machine a pale 
carre, en c) une machine a pale en cin% chacune de ces machine se r^alisant 
virtuellement sous la forme d'une autre machine. 

La figure 7.3 montre que les realisations de figures synthetiques sont aussi vraies 
pour les machines retro rotatives que post rotatives . En a) Ton peut apercevoir une 
machine post rotative*realiser une forme reirarotatjve de cylindre virtuel, alors 
qu'en h. Ton volt une ms^Mne retrofotative reelle, realiser une forme de cyUndre 
post rotative virtuelle. 

La figure 8 montre que les realisations, pour une meme figure mat&tielle, de figures 
virtuelles ne sont pals limitees aux figures d'une nonibre de cotes uij^rieur ou 
superieur de un. Ici, Ton realise, a titre d'exemple, une machine post rotative de 
pale triangulaire en a ) avec une forme virtuelle de cylindre de cinq cotes enb). 

Dans la col<Mme de gauche de lapartie c ), Ton peut apercevoir la suite des 
esgplosions, et Ton peut constater que la pale est compatible simultanement avec la 
fimne reelie et la forme virtuelle du cylindre . Dans la colonne de droite. Ton peut 



23 



GA 02466985 2004-05-17 



apercevoir les diyers moments de passage, en lesquels les pointes de pale passe 
simultan6ment dans les pointes des cylindres reels et virtuels* Ici^ la r^trorotation de 
la pale est acceleree, ce qui produit une rotation de celle-ci dans le m§me sens que 
le cylindre, et pour cela la machine se situe dans Taire des machines difif^rentielles 
ant6rieures. 

La figure 9. 1 montre qu^en r^alit6^ Ton peut r6aliser» pour une mSme figure reelle, 
toutes les figures g^om^triques de base comme figures virtuelles. Par exemple, igi, 
pour une machine post rotative k pale triangulaire en a ) » Ton peut realiser, comme 
nous Tavons d^j^ montre, une figure avec un moins grand nombre de cotes en b ) , 
c'est-a-dire differentielle posterieur, ou avec im plus grand nombre de cotes en c , 
soitlriangulaires^ carrees, hexagonales et ainsi de suite. 

La figure 9*2 montre que cela est vrai pour toutes les figures, et donne Texemple 
d'une figure r^elle post rotative a pale carree. En a ) Ton a la figure mat6rielle. En b 
, les figures virtuelles avec un moins grand nombre de cot6s, ce qui suppose une 
e^losion plus tardive, par rapport k la figure standard. En c) des figures a plus 
grand nombre de co^. 

L'on notera , en c 1, comme precedemment que la dynamique Clokwise realise une 
figure Airtuelle de mSme nombre de cot6s que le nombre de cotes de pale mat^rieL 

La figure 10 montre que Ton peut r^aliser le cylindre virtuel d'une machine par 
realisation de chaque &ce de celle-ci de &9on non successive, par sauts. Jusqu'ici 
la course synth^que ^tait ^uivalente k la course virtuelle, et £tait par feces 
successives. La course specifique, que Ton dira course synfb^que se difiSrentiera 
de &9on plus marquee de la course materielle ou de la course virtuelle lorsque elle 
sera r6alis^e par sauts. ^ 

La figure 10.1 , donne la suite, pour un tour de toutes les positions de compressions 
SO . Ces conq^ressions se retrouvent dans les deux colonnes de gauche. . 

La figure 10,2 rappelles la course Slinky . L^on voit bien que le piston , pour 
travaiUersur ces deijx&ces, doit travailler en atteinatifet passer par . 

La figure 1 1 montre que, puisque les courses de feces non successives sont 
possibles. Ton peut produire diverse courses synth^ques pour une mSme figure 
virtuelle. 
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La figure 12 realise, pour une m§me figuration mat^elle et une mSme figuration 
virtuelle que la figure pr6cedente, une course synth^tique non successive, et dont 
les sauts sont realises de telle maniere de se situer dans Taire k contrario de la 
machine. Ici, Ton 61ude par consequent une &ce virtuelle k chaque compressioiL 

La figure 12 ,3 montre les m§mes formes leelles et virtuelles, mais, encore une fi)is 
avec une course synth^tique diff^rente. 

LafigurelS r&nme les trois pr^c^entes figures et met en lie de fegon concise la 
course syndi6tique et Tappartenance d'une realisation a une aire ou a une autre. . 

En b Ton a une course successive, dont la premiere compression se situe dans Paiie 
diffSrentielle an^eure, 

En c, la course i^th6tique realise une machine de Taire chromatique dit a 
contrario, et sera de cat6gorie Motrice. 

En d, la machine realise une course syntibi^tique dont la premie compression se 
situe dans Taire dbB^rentielle post&ieme. La machine sera Compressive. 

La figure 14 montre que certaines figures, dont le nombre de cot^ est pair et assra 
bas^ram^ntdesfigure inf^rieures. Par exenqpleici, la figure vi^ six 
cotes, permet une sequence de feces successives en a ) En b , cependant la sequence 
avec un saut, nous feit retomber sur la dynamique Clokwise, alors que la sequence 
avec deux sauts OS c ), nous feitietomibw sur la dynainiqiie standard* 

La figure 15 montre diverses. courses virtuelles d'une figure virtuelle de sept cotes 
pour une figuie i^elle post rotative de pale k Irois cotfe. L'on peut y retrouver, de 
un a sept pour chaque figure, la suite des compressions. Comme piec6denmient, les 
piemi^ra courses synth^tiques donneront lieu k des machines difESrentielles 
ant&ieure, la sequence avec deux feces 61ud^ donnera lieu k une machine de type 
k ccntraiio, et les autres sequences, des machines difiSrentielle post^rieure. 

La figure 16 montre diverses course virtuelles d'une figure virtuelle de huit co^ 
pour une figure r^elle post rotative de pale k trois cot6s. Conune dans la figure 
piecedente. Ton peut y distinguer les courses synthi6tiques qui domieront lieu k des 
machmes differentielles, anterieures,oupost&ieures,ou a des machines & 
contrario, ces demieres produisant Tefifet Moteur. 
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La figure 17.1 montre que plus le nombre de cotes av^ente, plus le nombre de 
courses possibles augmente, et par consequent de courses k contrario. 
Ici la figure virtuelle de quatoize a quatoize cot6s pour une figure r6eUe post 
rotative de pale k trois cot6s. 

La figure 17.2 rappelle que chaque figure de pale r^Ue a son aire a contrario 
specifique et que plus la pale a de cot&» plus Taire k contrario est restreint. 

La figure 18.1 resume les denu^res figures, et monlxe, en une seule figixre qi» 
plusieurs figures virtuelles sont possible pour une m3me figure r^elle, et que 
plij^ieurs C9urse syn&^tiques sont possibles pour cbaque figure virtuelle* 

La figure 18.2 montre, que les mSmes qualit6s sont possibles pour toutes les 
machines. Id, V on donne k une figure post rotative de quatre cot^ de pale en a ) , 
cylindre triangulaire, ime figure virtueUe de dix cotfe en b , et une course 
syuthefique, par trois feces enb . 

En c) Ton constatera que pour un tour, cette fois-ci , une figure r^Ue post rotative 
de quatre de trois cotes de pale et cylindre, rSaUsee sur une structure virtuelle de 
dix cotes. 

La figure 19 montre, inversement, que plusieurs figures r^elles sont possibles pour 
une mSme figure virtuelle, et que chacune poss6dera une aire k contrario preferable. 

La figure 19.2 montre de &9onplus distinctive les diff^nces ^itre figures 
mat^rielleena, figures virtuelle enb et figures synfii^ques c 

La figure 20. 1 montre que les machines k cylindre planetaire et k cylindre en 
Clokwise s<mt eUe-mdme des machines a figure virtuelles., puisqu'elles sont les 
contreparties figuratives de machines de base, r^alisSes avec les m^caniques de ces 
.machines. 

La figure 20.2 distingue, en b ) pour Tensemble des realisations les gammes 
chromatiques di£^rentielles retrorotatives, diff^rentielles post rotative et k 
contrario, pour une machines qui sont ellesrmSmes virtuelle. 

La figure 21 montre les qualit^s d'lme machine i cylindre virtuel enhuit et k saut 
de deux, par consequent de mouvement a contrario. 
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Lafigure22montreena) que la struclwe synthftique est assimUable 
structure en trois dimensions, telle une visse sans fin^ ou ne chaine d' ADN 
La figure montre en b ) que la dynamique par sauts peut aussi etre interpr6tSe 
comme une dynamique en laquelle la figure virtuelle est elle-mSme rotative. 

La figure 23 montre par consequent que les mSmes points limites et aires de 
^mme chromatique peuvent Stre r^alisees pour toutes les figures de machine 
rotatives. 

La figure 24 resume les quatre types de mecanisation possibles pour les machines 
rotativo circulaires : 

Soit :a) parmecaniquer6elledumouvementvirtueldelapale 1) 
par m^canique semi tranmittive du cytindre rotationnel 2) 

b) parmj6caniqiie rtelle dumouvementvirtuel de la pale 1) 
parmScanique descendante de mise en rotation du cylindre 2 ) 

c) par mecanique semi tranmittive de la pale 1) 

par mecanique senu tranmittive confondu du cylindre 2) 

d) par mecanique semi transmittive de la pale 1) 

par mecanique descendante du cylindre rotsationnel 2) 

La figure 25.1 montre que chacune deces mecaniques et semi transmission peut 
etre standard, 1 ou de type poly inductif 2 . 

La figure 25.2 montre que chacune de ces mecaniques et semi transmission peut 
etre standard, 1 ou de type poly inductif 2 . Ici rexenq>le est complet, le cylindre 
est fix6 a reiigjrena^ .de support dynamique 

La figure 26 a montre un exemple complet , non seulement m6caiiis6 , mais aussi 
en lequel 1^ bougies et carburation ont et^ ajout^s selon la figure virtuelle et la 
course synth^tique Sliiiky de la machine. 

La figure 26 b montre que Pen peut ac^pienter TefScience des machines 
difiKrentielles a pistons en les realisant avec des cylindres rotor ou les pistons 
si^&ieur ajoures. De la m§me mani&re Ton peut ajourer le Qrlindre rotattomiBl vers 



27 



OA. 02466985 2004-05-17 



le cylindre ext^rieur fixe. De cette maniere la compression se feit k partir de trois 
parties^ et la puissance sur la pale est dhs lots r^lis^e en appui sur le cylindre 
exterieur ce qui retranche I'effet contradictoire de la pouss^e strictement 
dififerentielle. 

La figure 27 montre que la gamme chromatique s'^plique tout autant aux 
machines i cylindre rotor et k cylindre en Clokwise, ces machines rejoignant les 
machine convendonneUes aii point limite sans vilebrequin. 

La figure 28 montre une succession pour un tour d'u|ie machine bi fbnctionnell, 
dont une partie est reelle et Tautre virtuelle. 

La figure 29 montre que la mSme mSthode de bifonctionafite d'une machine et de 
sa contrepartie peut Sire apphqv^ aux machines k mouvement Clokwise. 

La figure 30 montie que mSme les machines k contrario k mouvement Slinky 
peuvent etre r^alis^ avec I'aide d^engrenage polycames, pour Tune ou Tautre des 
inductions ce qui lendra TefiBicienoe de la pale encore plus marqufo.. 

La figure 31 donne un exemple de deux plaxiet&isatioiis permettant de rSaliser une 
figure materielle et virtuelle a la fbis Ici le cylindre est rattache directement a 
Pengrenage cerceau , alors que la pale et rattachee k Tengrenage d^ induction 

Description d6taill6e des figures 

La figure 1 montre en a ) les trois principaux aspects des machines motrices k 
cylindre rotor ^pistons, so]tlesaspectsNeutreal),Moteura2) et Con^ressif a 
3) En a 1 , un cylindre rotor 1 est monte rotalivement 5 dans le bloc de la machine* 
Les pistons 2, ins^s respectivement dans leurs cylindres sont reli^ k im axe fixe 3 
, dispose de fe^on decentr6e dans Id machine . La macMne est dite Neutre* En tad , 
le vilebrequin est actionn6 en sens inverse 4 par ime semi transmission de celui du 
cylindre .5 . Le mouvement k contrario 6 des parties m^caniques produira une 
^ergie Motrice. En a3) le vilebrequin est actionn^ dans le mSme sens 7 que le 
cylindre mais a vitesse siq)erieure ou in^eure a celui-ci. Bien que cela produise 
aussi des eloignements et rapprochements des parties conqnessives produisant 
compression, cette dlsfposition sera dite Conipressivey la fi>rce rSsultante n'Stant que 
dififerentielle entre ces parties. 
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La figure 1 b montre que les memes relations^ lorsque le cylindre est fixe, peuvent 
etre r^alis^es avec le recours a un vilebrequin simple, ou encore k un vilebrequin en 
poly manetons, en sens inveises, ou encore dans le mSme sens et dans le m§me 
cadian. En b 1 ) Ton a la disposition standard, dite Neutre. En b 2 ) le vilebrequin 
est constitue. de deux manetons situees dans le meme axe et cadran. 8 La vitesse 
des deux pistons leur dtant rattach^e sera done dif^rente, et la force cr6&& entre 
ceux-ci ne sera que di£ESrentielle, c'est pourquoi Von a Ik une machine dite de type 
Compressive. Par ailleurs, en b 3) les manetons du la structure a poly maneton du 
vilebrequin sont disposes dans des cadrans opposes 9 , ce qui entrainera uuq course 
a^contrario de ceux-ci et par consequent , comme en a) , une ptussance dite 
Motrice. L'on d^taillera davantage Tensemble de ce n:iouvement ul^rieurement k la 
pr6sente disci^ion des figures. 

La figure 2.1 prSsente une dynamique que nous avons d^ja montr^e anterieurement 
aux presences en lesquelles les parties conq>ressives et motrices sont k conbario. 
Comme on pent le constater k la sequences prisent^e, que nous reproduisons ici, la 
pale se d^lace plan6tairement en un sens, et le cylindre dans Tautre. 1 1 L'on a 
done un efEbt a contraiio des mouvements, et la machine est dite Motrice. 

La figure 2J2 montre une autre sequence k contrario d&jk montn^e par nous-mdmes, 
et que Ton a nooomee mouvement en Clokwise, Comme pr^c^emment, Ton peut 
constater que le mouvement rotatioxmel du cylindre est k contrario du mouvement 
en Clokwise de pale. 1 1 

La figure 34 rappelle les figures de bases reelles des machines rotatives de Tart 
ant^rieur. Ces figures ont ete par plusieuis inventeurs. 

La figure 4.1 montre oe que nous s^ellerons la gEonme cfaromatique des figures 
rotatives. Comme on le montrera, quelques points principaux de revolution dra 
machines rotatives seulement ont precises par I'art arrberieur. La pr^ente 
invention a pour objet non seulement de mettre en relatioif ces points, y comprenant 
cehii du mouvement Clokwise, mais aussi de montrer des aires de machines , errant 
la gamine compldte des machines rotatives et rotadvo circulaires* Nous montrerons 
done aux pr^ntes que toute machine rotative se situe soit sur un point, ou dans 
une aire cfaromatique. Nous coiimienterons plus abondamment cetle gpmme 
cfaromatique aux figures. Cette gamme diromatique sera done £tudi6e de fe^on 
plus q[>profbndie, dai^ les figure subs&juentes de lap[r£sente dracrqition des 
figures. 
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La figure 4.2 montre que Ton ajouteia k cette ^mme les aires dites doifif^rentielles 
ant^eures et post6riei]res» et k contrario. 

La figure 5 montre les relations mathematiques des trois principales dynamiques 
des machines rotatives de Tart ant6rieur, dans leur forme standard, y comprenant 
les travaux du present inventeur. II s^agit de la position fixe, 20 de la dynamique 
standard simple ou poly inductive, 24 de la ^mamique en Clokwise de pale 21 , et 
de la dynamique strictement rotatiomielle.23, Ces positions et dynamiques sont ici 
realisees pour une machine post rotative a pale trianguiaire , mais sont valides pour 
toutes figures. 

Une observation mathematiqae de ces figures pennet, en partant de la position fixe, 
de considerer les diS^nces suivantes, k la fois de pale^ de vilebrequin et de 
cylindre.. 

Dans la position fixe. Ton d^terminera que TaQgle de pale est horizontal, et est de 
z^.l8 L^on d^terminera aussi que Tan^e de vilebrequin, qui est pezpendiculaiie, 
est aussi de zero. 19 

L'on dSterminera par la suite, par rapport k ces premiers angles , les angle realises 
lors de la premiere compression de la machine , pour ses trois principales 
mecaniques deja mentionnees, soit la m^canique standard, la m^anique Clokwise, 
et la m^canique rotationnelle. 

Dans la mecaniqne Clokwise, Ton observe qu'^ sa premiere e:}q)losion, Tangjle dn 
vilebrequin est de c&nt vingt degr6 22, et que la d^rotation de la pale, par report k 
celui-ci est aussi de cent vingt degr6 26 , done xm rapport de un sur vxl L'on 
observe aixssi que Tangle de surface de isi pale en compression est de 120 degr6s 
200 , par rapport k Tangle original a z6ro.200 

Dans la mecaniqne standard, lors de la premiere explosion, le vilebrequin est a un ' 
angle de 180 degr6s par rapport k sa position z^o 25. La pale a realise par rapport 
a cetui-ci une d6rotation de 120 degr^ 200, et Tangle de surfece compressive de 
pale par rapport k Tangle de surfiu^e conqpressive origiiml, est de 180 degre 27 . 

Dans la mecanique strictement rotationelle 23, le vilebrequin n'est pas inexistant, 
mais plut6t fiw28 , puisque les points de rotation de pale et de cylindre ne sont pas 
identiques. 
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A la premiere coixq)ression de cette dynamique, les pieces vilebrequin et pale, se 
retrouvent exactement a leur position de depart. Le vilebrequin a done un angle de 
z6ro, puisqu'il n'a pas bouge . La pale a r^alis6 une r^tro rotation de 120 degr^s. 
par rapport k sons. vilel»nequin fixe 200. Le cylindre a realise ime rStrorotation de 
180 degr^s.29 

L'on pent done determiner, a travers ces trois exemples, la premiere constante 
suivante. Pour une meme pale, quelque soit, par rapport a sa position zero initiale. 
Tangle de vilebrequin lors de la premie conqnression, la quantity de derotation de 
celle-ci est egale pour toute position de seconde compression. Ici, puisqu 'il s'agit 
d'une pale de trois cot^ de machine post rotative, la derotatiion, par rapport au 
vilebrequin est de cent vingt degr6s, 

Ced demeure vrai m8me pour la position sans vilebrequin, qui, a la limite devrait , 
conmie nous Tavons montre, Stre comprise comme un version dont le \dlel»:equin 
est existant mais immobile. Degr6. . 

Une deuxi&me constante peut aussi 6tre r^aUsee, et qui consiste a dire que la 
somme du toumage du vilebrequin et du cylindre est egale pour toutes les 
positions. Dans le cas, present, pour toutes les dynamiques, la somme est de cent 
quatre vingt degr6s, h la premiere compression. 

En eflfet, dans le cas de la premiere compression de dynamique standard, le 
cylindre etant fixe, le vilebrequin a ime rotation de 180 degr^. 

Dans le cas de la dynamique en Clokwise, la somme de rotation du vilebrequin^ soit 
120 degres et de r^lrodotation du cylindre 60 degr^, nous gpranti 180 degrSs de 
distance entre ces partie. ^ 

Enfin, dans le cas de machines k vilebrequin fixe, le (^lindre doit subir une 
derotation de 180 degres pour que la somme totale soit constante. ^180 degr^ . 
La derotation de la pale, de 120 degr^, et celle du cylindre de 180 degr^ 
repositionne les partie k la position dite k Tunisson, de la position de d^art. 

En r^sum^, dans la dynamique standard, le cylindre ne toume pas, et le vilebrequin 
toume de cent quatre vingt degr&, pour un total de cent quatre vingt degr6s. Dans 
la dynamique clokwise, le vilebrequin toume de cent vingt degres, et par 
consequent la rStrorotation du cylindre doit 6tre de soixante degr6 de telle mani^ 
que le total demeure k cent vingt degres. 
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Dans la dynamique purement rotationnelle^ le vilebrequin ne toume pas» et par 
consequent, le cylindie doit toumer de 180 deg;r6 pour que les rapport demeurent 
exacts. 

La figure 5.2 montre que les rapports peuvent Stre maintenus loisque les 
dynamiques sont r&lis^s en poly induction. 

Comme pr^c^demment. Ton siq>pose la position fixe en a ) . 

Enb, Ton voit bien que, comme nous Tavons d6}k montr6. Ton pent r^aliser le 
mouvement clokwise de la pale en retranchant le vilebrequin maitre. Des lors les 
vilebrequins subsidiaires ne toumeront plus que cent degr&. Le cylindre devra 
compenser et toumer rStrorotativement de soixante degr6s» 

En c ) Ton voit la dynamique standard, en laquelle le cylindre est fixe, et la pale 
soutenue en poly induction* La pale realise la somme du mouvement des 
vilebrequins maitres et secondaiies, et ces denuer ex^cutent une post rotation de 
180 de^i6s, le cylindre pent demeurer fixe.. 

En c , qui represente la dynamique strictement rotationelle. Ton a au contraire 
retranch^ les vilebrequins secondaire de la structure poly inductive, et la pale se 
retrouve strictement supportee par le vilebrequin mattre. L'on sait que lorsque le 
vilebrequin maitre d'unpoly induction toume de 120 , les vilebrequins secondaires . 
obnt toum6 de 360, pour ime difference de 1 80 degres. La , pale , contrdl6e par 
seulement le vilebrequin maitre, realisant 120 degr6s, doit £tre accompagnee d,un 
mouvement de cylindre de cent quatre vingt degr&s, L'on voit done encore une 
fois, que les proportions sont par&itement conservees, mSme en poly inductioiL 

L'on pent done deduire, encore une fois une constante,* qui traveise toutes les 
ch^mamique et quipeut §tre 6nonc6& et disant que la somme de rotation des 
vilebrequin subsidiaires et du cylindre doit etie, toujours £^e, et dans le cas 
present de c^ quatre vingt degres par compressions. 

Ainsi, dans la dynamique, standard la somme du mouvement du cylindre, z6ro, et 
des vilebrequin subsi^aires est de 180 degr6s. Dans la dynamique Clokwise, la 
somme du mouvement du cylindre 60 degres, et des vilebrequins subsidiaires, 120 
degres est aussi de 180 degres. Enfin, la sonune des vilebrequin siibsidiaires, dans 
la dynamique simplement rotationnelle , de z6ro , est additioim^e de cent quatre 
vingt degres de dirotation du cylindre ^ pour un total de 1 80 degres. 
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Ces deux coiistantes, quelque soit la m6thode de montage realise permettent de 
g^neraliser les dynamiques de machines et de supposer que les compressions 
peuvent advenir partout, s'il y a sommation egale des mouvements, quMls soient 
lepartis dans la pale et le vilebcequin ou ans les deux types de vilebrequins, ce qui 
coirobore d'aiUeurs Vid&e d6)k avanc^e par nous-m&me 

La figure 5.3 a, et b montre deux realisations aleatoires, qui v6riofient les demiers 
propos , pour d'autres angles de seconde compression. En a ) nous supposons que 
la machine, encore une fois ici de type jKJSt rotative a pale triangulaxre, a xme 
premise compression advenant, k titre exemplaire, ^110 degr^s. Comme Tangle 
de vilebrequin de la dynamique standard devrait 6tre de cent quatre vingt degr6s, 
* Ton donnera au cylindre une r^trorotation de 70 degrSs. L'on a^ra de la sarte pour 
chaque compression successives, tel que montr6 pour un tour k la pr^sente figure 

Un second exemple, en b. Ton suppose une premiere compression k 270 degr6, ce 
qui est 90 degre de plus que le lieu d'oqplosion standard Le cylindre sera cette 
fois-ci post active par consequent de 90 degr^s, par comqpression, tel que le montre 
la succession des positions pour un tour de la machine pr^sent^s k cette figure. 

Dans ces deux figures. Ton pent noter que m8me si ces realisations sont 
techniquement r^alisables, les parties compressives ne se retrouveront que trfes peu 
souvent, ce qui rendra la machine difi&cilement realisable. 

C'est pourquoi nous montrerons, dans les prochaines figures^ comment realiser, 
simultanement aux figures materielles, des figures virtuelles de cylindre, qui 
permettront de realise des conqpressions toujours aux mSmes endroits et cela, non 
seulem^t de &i9on symetriques, mais aussi de telle maniere de r^aliser les 
machines dans leur type Moteur, par des mouvement k contrario des parties. ^ 

La figure 5.4 donne ^m premier exemple de dynamique plus complete permettant 
de ne pas realiser la machine de &9on aibitmire et al6atoir ,c onome k la figure 
precedmte. L'on aura devine en eflfet que les pfces doivent repasser a chaque tour 
aux mSme endroits de telle maniere de pouvoir en ^rantir la m6canisation des 
systemes electrique et d'alimentation. Les prochaines figure montrerons que l,on 
peut realiser simultanement deux figures de machines, que Ton noncimera, par 
opposition, figures dites materielles et figures virtuelles. En general, la figure 
materielle sera la figure concrete des parties compressives, selon la theorie des 
figures de Tart anterieur. Quant k la figure virtuelle, elle se realisera en observant 
strictement le deplacCTient des pointes de la pale, observee par un observateur 
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exterieur. Dans le premier exemple, la figure materielle est de type post rotative k 
pale de deux cotes, tel que £Qontr6 en en. Cependant, la rotation de cette machine a 
ete, selon les principes plus haitt mentionnes organisee de telle maniere que les 
compressions se produisent k chaque cent vingt degr^s. L'on constatera done, en 
suivant le mouvement de la pale, lorsque I'ensemble toume, est identique au 
mouvement d'une machine de type r^trorotative triangulaire. D'aiUeurs la 
mecanisation de la pale sera aussi identique a celle d'lme machine triangulaire. 
II y a done realisation simultan6e d'une figure virtuelle triangulaire et d'une figure 
materielle post rotatvive* Conrnie on peut le constater, a chaque point d'e:^losion, 
c 1, c2, c3 la pale est enf6nc6e k la fois dans les deux cot6s de chacune de ces 
figures, JDe m@m , k chaque point de passage, tels en c 4,c5 , c6 , les pointes de la 
pale passent dans les a=pointes des figures simultan^menL 

Les points de couarse materielle marqueront les passages de compression et 
d'e5q)ansion, alors que les pouts de figures vhiiielles marqueront les points fixes 
d'alimentation et de placement des bougies. L'on pourra done b^neficier, dans ces 
machines d'une niecanique rdtrorotative et d'une compression post rotative. 

Dans cet exemple, en efifet , comme nous I'avons dit, la pale et le cylindre materiel, 
r^alisent une figure de type post rotatif de pale a deux cotes, cylindre d*un cote, tel 
que montre en a). En b, Ton voit que la figure vntuelle que la pale r^alisera sera 
celle d*un moteur triangulaire. Mue exactement par la meme m^canique que cette 
figure retrorotative en efifet, la pale se deplac^a de &9on identique. 

Pour compenser cette figure de rotation plan^taire de la pale. Ton actionnera le 
cylindre reel en ajnstant chaque angle et a chaque moment selon la procedure 
enoncfe a la pr^cedente figure. Le cylindre toumera done de deux tiers de tours 
pour chaque tiers de tour de pale. Cette procedure permet done de realiser la 
machine avec une mecanique retrorotative, et simultan6ment avec une figuration 
leelle post rotative, dont la conqpression sera meilleure. 

Cbinome on pexit le remarquer, pale et cylindre toument dans le m&me sens, ce qui 
rend la machine simpl^ment dififerenlielle, ici post^rieure. 

La figure 5.2 donne un second exemple de figure reelle et virtuelle. L'on doit 
realiser la machine avec une specification de la figure virtuelle, puisque , comme 
on le veira, d'une part, la mecanique sera celle de la figure virtuelle, et d' autre part, 
la position des bougies et entires et sorties de la machines sera aussi realise en 
respectant la figure virtuelle. Dans cet exemple, la figure reelle sera celle d'une 
machine post rotative k pale triangulaire et cylindre en double arc, tel que montree 
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en a ) Cependant, tei que montre en b ) la figure virtuelle sera celle d'une machine 
retrorotadve. 

Comme nous Tavons d6j& mentionnS, si Ton entendait ia chose du point de vue 
m6camque» Ton pourrait au conttaire dire que la figure reelle est la seconde, 
puisque la m^canique permettant de soutenir la pale sera n^cessairement celle de la 
figure virtuelle. Comme pr^c^demment, si Ton ajiiste a chaque phase de son 
deroulement le cylindre avec I'angulation coirigSe, Ton obtiendra tm cylindre 
rotationnel, qui permettra la conjonction des figures r^elles et virtuelle, que i'on 
appellera la course synth^tique- Une figure mat^rielle de machine post rotative de 
pale triangulaire avec cylindre en double arc ?era r^alisee simultanement a la 
forme virtuelle d'une machine triangulaire retrorotative, Comme dans le premier 
cas, cette figure se situer dans Taire des nmchines difi^rendelles antSrieures. 

Comme on pent le constater, tous les points de compression, en c I,c2,c3, c4 ont 
identiques pour les deux figures . Tous les points de passage, en c 5, c,6 c 7 , c 8 , 
sont aussi identiques . 

La figure 6. 1 r^expose la suite des positions d*une machine d, mouvement en 
Clokwise. Cette figure est un premier exemple montrant qu*une mSme figure 
mat^rielle peut realise selon sa dynamiqiie difE&rentes figures virtuelles- Comme 
on peut le constater, Torighialit^ du ^pe de machine en mouvement Clokwise se 
revele ici d'une autre mani&re, et encore une fois elle decrit la limite entre les 
partie retrorotatives et post rotative. Ici, elle permet m6me dynamiquement de 
d6crire un point limite entre deux aires de la gamme chromatique des machines 
rotativo-circulaires.. En ce point. Ton retrouve la particularity suivante que le 
nombre de cotes de pale materielle en a) est identiqtie a celui du cylindre virtuel en • 
b ) . L'on voir pour chaque figure en a et b , que le nombre des cotes reels de la 
pale est 6g3l au nombre des cotes du cylindre vfatuel, ce qui constitue Tori^alit^ 
de la machine, celle-ci n'^tant pas realisable strictement r^ellement , 
Les explosions ou compressions se font en eflfet, par exemple ici, sxir chaque cote 
d*im triangle virtuel pour ime pale virtueL , tel que montre en cl, c2, c3 . Comme 
precedeimnent, les points de passage se font aussi de fefon identique pour la figure 
materielle et pour la figure virtuelle, tel que montre emc 4, cS, c6. 

La figure 6.2 montre que Ton peut inversement, dimdnuer le nombre de cotes de la 
figure virtuelle par rapport a la figure standard, ce qui sous entend, dans la mesure 
ou les compressions seront successives, que Ton realisera une forme virtuelle 
diflKrentielle posterieure. Ici, par consequent. Ton realise une machine de forme 
reeUe post rotative i pale triangulaire en a )et cylindre en double de telle 
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maniere e realiser virtuellement une machine post rotative d'un seul cote , tel que 
montre enb ) et c ) • Cette realisation correspond , i toirte fins pratique a 
r interpretation par figure virtuelle de la dynamique sans vilebrequin. 

La figure 7.1 montre que par consequent Ton peut modifier une machine post 
rotative, en a ) en additionnant ou soustrayant d'lm cote le cylindre virtuel, 
transferer un machine post rotative , en machine retrorotative et inversement . Ici, 
la mSme machine post rotative k pale triangulaire en a) peut devenir une machine 
post rotative synthetique k cylindre virtuel de un cot^ en b ) » ou r6trorotative 
synthetique, k cylindre virtuel de quatre cot6s en c ) . . 

La figure 7.2 montre que ceci est vrai pour toutes les fi>rmes de figures. L'on a ici, 
k titre d'exemple, en a, une machine a pale triangulaire, enb une machine apale 
cair^, en c) une machine a pale en cinq, chacime de ces machine se realisant 
virtuellement sous la forme d^une autre machine. 

La figure 7.3 montie que les realisations de figures synili6tiques sont aussi vraies 
pour les machines r^tio rotatives que post rotatives . En a) Ton peut apCTcevoir une 
machine post rotative realiser une forme retrorotative de cylindre virtuel, alors 
qu'en b. Ton vort une machine retrorotative reelle, realiser une fi>rme de cylindre 
post rotative virtuelle. 

La figure 8 montre qiie les realisations, pour une m6me figure materielle, de figures 
virtuelles ne sont pals ]imit6es aux figures d'une nombre de cotes inferieur ou 
superieur de un. Ici, Ton realise, k titre d^exen^le, une machine post rotative de 
pale triangulaire en a) avecuneforme virtuelle de cylindre de cinq cotfe enb) • 

Dans la colonne de gquche de la partie c ), Ton peut apercevoir la suite des 
e:xplosions, et Von peut constater que la pale est craq)atible simultanement avec la 
forme reelle et la forme virtuelle du cylindre . Dans la colonne de droite. Ton peiit 
apercevoir les divers moments de passE^e, en lesquels les pointes de pale passe 
simultanement dans les pointes des cylindres reels et virtu^ls, Ici, la retrorotation de 
la pale est acceieree, ce qui produit une rotation de celle-ci dans le mSme sens que 
le cylindre, et pour cela la machine se situe dans Taire des machines difiSrentielles 
anterieures. 

La figure 9.1 montre qu'en realite. Ton peut realiser, pour une mSme figure reelle, 
toutes les figures geometriques de base comme figures virtuelles. Par exemple, i9i, 
pOTir ime n^^^ctiine post rotative a pale triangulaire en a ) , i'on peut realiser, comme 
nous I'avons deja montre, une figure avec un moins grand nombre de cotes enb ) , 
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c'est-^-dire difiCerentielle post6rieur, ou avec un plus grand nombre de cot^s en c , 
soit friangulaiies, carries, hexagonales et ainsi de suite. 

La figure 9.2 montre que cela est vrai pour toutes les figures, et domie Texemple 
d'une figure leelle post rotative k pale cair6e. Baa) Von a la figure mat^rielle. En b 
, les figures virtuelles avec un moins grand nombre de cotes, ce qui suppose une 
e3q>losion plus tardive, par rs^port a la figure standard. En c) des figures a plus 
grand nombre de cot^. 

L'on notera , en cl, comme pr^c^demment que la dynamique Clokwise r^sdise une 
figure virtuelle de mSme nombre de cot^ que le nombre de cot^s de pale materiel. 

La figure 10 montre que Ton peut r^aliser le cylindre virtuel d'une machine par 
realisation de chaque &ce de ceUe-ci de feufoa mn successive, par sauts. Jusqu'ici 
la course synth^tique etait 6quivalente k la course virtuelle, et 6tait par fiices 
successives. La course sp6cifique, que Ton dira course syntbStique se di£f^rentiera 
de fii9on plus marqu6e de la course materielle ou de la course virtuelle lorsque elle 
sera r^aliste par sauts. 

Ici par exemple, la figure mat^rieUe sera de type post rotative k trois cot6s, et la 
figure seca une figure de huit cot^. Cependant , la course synth^que se r^alisera 
par sauts en ixois &ces k la fbis, inclusivement . La premie conqxression se fera 
au haut . la seconde compression se fera done en 2 , ^ la fece IV , et la trois^me en 
Vn. , la quiatrifeme enll , la cinquidme en V, ki sixi&me en 8 , la septi'me eniii, la 
huiti^eenVI. 

Par consequent , Ton aura, pour une machine k pale triangulaire de type post 
rotative, realise cette machine en localisant chaque c<Mxq>ression par sauts de. feces 
eiud6es. En eflfet , dans le present ex^nple. Ton organise la dyaaaaqve de la pale 
de telle mani^ non seulement qu*elle realise une figure virtuelle &a. huit cot^s, 
mais au surplus qu'elle ne le &sse pale par &ces successives, mais plutdt par saut 
de deux feces eiud^es la fois. La pale r^alisera done ici des rapprochement de sa 
figure virtuelle en partant k travers la suite des feces snivantes : I, IV; VII, n, Y, . 
VmfflVI. 

Nous commenterons phis loin plus precisement pourquoi il est important de 
pr^ceder de la sorte. Pour le moment , resumons le propos en disant sinq>lement 
que la premiere e:q>losion peimet de situer la reixorotation de la pale entre celle du 
mouvemrat clokwise et oelle du mouvement standard, ce qui assure un mouvement 
k contrario de la pale et du cylindre, done un effet moteur. la seconde consiste k 
enoncer que la dynamique ainsi cr6e, est une dite qui sera dite Slinky, que nous 
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avons deja montr6 pour les machines a pistons. Cette d3aiamique peimet de £iire 
travailler la meme partie compressive en altemance de chacun de ces cotes, et ainis 
de profiter d^im mouvement enprofbndeur beaucoip plus puissant et ample que 
lorsque la piece est confinees du m6me cote. 

La figure 10.1 , donne la suite^ pour im tour de toutes les positions de compressions 
50 . Ces compressiosn se retrouvent dans les deux colonnes de ^uche. Dans les 
deux colonnes de droite, Ton retrouve toutes les eispansions, dans leur point de 
passage, d' expansion de pale. II est important ici d^efifectuer les quelques 
commentaires suivants. Le premier consiste a mentionner que la realisation de 
cette figure virtuelle permet plusieurs explosions par tour, qui ne serai realisable 
normalement que par ime figure k hiiit cote, et qui par consequent ne donnerait que 
de petites explosions. La seconde consiste k dire que ce fiusant. Ton reussit k placer 
chaque compression successive dans la zone a contrario. En efifet, si i'on observe le 
doroulement de la sequence de la pale et du cylindre. Ton remarque qu'Lls 
travaillent en sens oppose, ce qui assure k la machine, par une force k contrario, une 
puissance motrice inqportante. Une troisieme observation consiste k noter que le 
mouvement de chacune des conqpressions et e?q}ansion est altematii^ et est 
assimilable au mouvement en Skliny, ou encore k un mouvement en multi 
Clokwise successi^ mouvements d6}k commentes par nous-memes pour les 
machines k piston, et qui trouve ici sa realisation pour les machine rotatives. Ce 
mouvement assimilable a un mouvement en Clokwise successif permet ime 
expansion plus vers le centre que dans les machines rotatives standard, dont 
Texpansion pivote autour de centre avant de le realiser. L' expansion, ici, au 
surplus, ne prendra pas trous quart de tour, comme dans les machine rotative, mais 
seuiement un quart de tour. La machine pourra done fiicilement dtre realise de type 
quatreSe temps en choisissant les sequences pair pour les explosion et les 
sequences impairs pour les Evacuation et admission ou inversement. 

figure 10,2 r^pelles la course Slinky . L'on voit bien que le piston , pour 
travailler sur ces dexix &ces , doit travailler en altematif et pass» par le centre 52 . 
Comme le piston se deplace rectilignement, il est absolument necessaire de rSaliser 
un montage polycame de cette structure pour remplBcesr Tare par des acceieratiom 
deceiemtions, de piston ou de cylindre. Les realisations Slinky par pale, ne sont pas 
forcement realis^es par engrenagps polyenes, mais on pourra quand mSme les 
realiser de la sorte, comme nous le montrons & la fin de ces figures. 

La figure 1 1 montre que, puisque les courses de &ces non successives sont 
possibles, Ton pent produire diverses courses synth^tiques pour une mSme figure 
virtuelle . Par exemple, ci, l'on montre que diverses courses virtuelles de la pale en 
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b ) p^cmettent de r^aliser une figure virtuelle de cinq cot&s pour une figure i6elle 
post rotative de pale a trois cotes, en a) 

Dans les figures suivantes, nous montrerons que scion la course synth^tique choisie 
pour de mSm^ figures reelles et virtuelle. Ton realiser des machines fort 
differentesy puisque certaines d'entre elles se situeront dans Take des machines 
differentielles anterieures, d'autres dans Taire des machines k contrario, et d'autres 
dans Taire des machine difierentielles post^rieures. 

La figure 12 .1 monte une realisation de figure materielle de trois de deux, et d'une 
figure virtuelle de cinq cotes. Ici la suite des compressions est successive. Comme 
onpeut le constater £i la suite des figures, en c ) il y a trop de d^otation de la pale, 
et par consequent le cylindre doit etre mise en d^cotation,. Sa rotation est done dans 
le mSme sens que celle de la pale, ce qui r^duit la puissance* La puissance entre les 
parties n'est que diff^rentielle. C'est pourquoi nous dirons que cette machine est 
didf^rentieUe ant^eure. 

La figure 12 realise, pour une meme figuration materielle et une mSme figuration 
virtuelle que la figure prec^dente, une course synthetique non successive, et dont 
les sauts sont realises de telle maniere de se situer dans Taire k conttario de la 
machine. Ici, Ton 61ude par consequent une &ce virtuelle k chaque compression. 
Tel que montre enb, la machine suit la s^uCTce, 1:1,111:2 ,V:3 n:P4,IV:5 

L'on doit done caxact^riser la machine selon ses entires de forme r^lle, de forme 
virtuelle, et de sequence synthetique. L'on pourra dire que cette machine est de 
type P 3/2 ; 5 ; 1 : contrario , ce qui s'entendrapour signifier que la machine est 
une post rotative de trois cot^s sur deux, de cylindre virtuel de 5 cot^s, et de saut de 
un cote etude. L^on pourra mSme la specifier k contrario. 

Les coirqpression montrees ici cti al, a2, a^, a 4, a S, sont toutes situees entre les 
points limites Clokwise et standard. La machine est done dite k contrario, puisque 
tel qu on peut Tapercevoir au deroulement des pieces, la pale et le cylindre 
travaillent en sens inverse, ce qui produit ime grande puissance motrice. 

La figure 12 ,3 montre les mSmes formes reelles et yirtuelles, mais, encore une fi>is 
avec une course synthetiqvie dififerente* Ici, le saut est de deux la sequence est done 
la suivante, I:l,IV:2,n:3,V4,III5 

Comme on peut le constater, ce n'est plus tant la forme virtuelle qui viendra definir 
Taire de la machine, mais la course synthetique sur cette forme. Ici, la course 
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syn|]i6tique &it apparaitre la premiere explosion se situant dans une 2X>ne en de9a 
du point d' explosion lors de la realisation standard, et anterieur au point z^ro, la 
machin est done differentielle post6rieure, et tel qu^on peut le constater, puisque le 
cylindre et la pale agissent post rotativement dans le meme sens^ la puissance en est 
reduite, puisqu'il y a la nn contradiction m6canique avec le sens unique que doit 
avoir une explosion. 

La jSgure 13 resume les trois pr^c6dentes figures et met en lie de &9on concise la 
course synth6tique et Tappartenance d'une realisation k une aire ou h une autre. . 

En b Ton a une course successive, dont la premiere conq>ression se situe dans Taire 
differentielle ant^rieure. 

En c, la course synth^tique realise une machine de Faire cfaromatique dit h 
contrario, et sera de categoric Motrice* 

En d, la machine realise une course synth^dque dont la premiere compression se 
situe dans I'aire difif^ntielle post^rieure. La nmchine sera Compressive. 

La figure 14 montre que certaines figures, dont le nombre de cotes est pair et assez 
bas, ram&nent des figure in&rieures. Par exemple ici , la figure virtueUe en six 
cot^, permet une sequence de i^es successives en a ) En b , cependant la sequence 
avec un saut, nous &it retomber sur la dynamique Clokwise, alors que la sequence 
avec deux sauts en c ) , nous fait retomber sur la dynamique standard. 

La fiigure 15 montre diverses courses virtuelles d'une figure virtuelle de sept cot6s 
pour une figure reelle post rotative de pale k trois cotes. L*on peut y retrouver, de 
un a sept pour chaqi^ figure, la suite des compressions. Conmxe prSc^emmenl^ les 
premidres courses synthdtiques donneront lieu k des machines dif^rentielles 
ant^rieure, la sequence avec deux feces dud6es donnera lieu k une machine de type 
k contrario, et les autres sequences, des machines ifififerentielle posterieure. 

La figure 16 montre diverses course virtuelles d'une figure virtuelle de liuit cot6s 
pour une figure r^Ue post rotative de pale k trois cotes. Comme dans la figure 
pr^c^dente. Ton peut y distinguer les courses synthetiques qui donneront lieu k des 
machines difT^entielles, ant6rieures, ou post^rieures, ou a des machines k 
contrario, ces demieres prodiusant Teffet Moteur. 

La figure 17.1 montre que plus le nombre de cot^s augmente, plus le nombre de 
courses possibles augmente, et par consequent de courses a contrario. 
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Ici la figure virtuelle de quatoize a quatorze cotes pour une figure r^elle post 
rotative de pale a trois cotes. L'on pourra done avoir le choix entre diverses courses 
a contrario , et I'on pourra par consequent opter pour des couses a contrario , qui 
mSme hybrides de nature, s'approchant plus du mouvement Clokwise, gprantissant 
ainsi un appui de plus en plus egal de Te^losion sur la pale* 

La figure 17.2 rappelle que chaque figure de pale reelle a son aire a contrario 
sp6cifique et que plus la pale a de cot^s, plus Taiie k contrario est restreint.. 

La figure 18.1 resume les demieres figures, et montre, en une seule figure que 
plusieiirs figures virtuelles sont possible pour une mSme figure reelle, et que 
plusieiirs course synthetiques sont possibles pour chaque figure virtuelle; 

La figure 18.2 montre, que les mdmes qualit^s sont possibles pour toutes les 
machines. Ici, Ton donne k une figure post rotative de quatre cotes de pale en a ) , 
cylindre triangulaire, une figure virtuelle de dix cot6s en b , et une course 
synth^tique, par trois feces enb . 

En c) Ton constatera que pour un tour, cette fois-ci , ime figure reelle post rotative 
de quatre de trois cot6s de pale et cylindre, r^alisee sur une structure virtuelle de 
dix cot6s. La course synth^tique par sauts de trois feces pennet de r^aliser la 
premiere compression et explosion, et les suivantes, dans une partie a contrario de a 
machine. Comme on peut le constater Ton r^ali^e dix compressions ( en double 
ligne ) poiir chaque demi tour de pale, et tiers de tour de cylindre, par consequent, 
si la machine est r^alisSe en quatre temps, dix e^qplosions par tour de pale, ce qui 
correspond k un moteur k piston en V de vingt pistons, soit pratiquement trois bons 
vieux V 8, ou deux bons vieux V 12. 

La figure 19 montre, inv^ement, que plusieurs figures r^elles sont possibles pour 
une m6me figure virtuelle, et que chacune poss^ra une aire k contrario pr££&rable. 



lUa figure 19 JZ montre de fe9on plus distinctive les dif^nces entre figures 
materielle en a , figures virtuelle en b et figures synlli6tiques en c 

La figure mat6rielle est la figure concrete de la machine lorsque arrSte. La figure 
virtuelle est la figure fixe que la machine realise en mouvement, et qui permettra de 
realiser les entries et sorties de gaz et d'Slectricit^. 
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La figure synth6tique permet de r^gler Tordre des compression et par consequent 
des entries et sorties des gaz, et de rallumage.la figure synthetique permet aussi, 
comme nous Tavons dit de r^aliser les mouvement a contrario et les dynamiques 
Slinky de la machine. 



La figure 20 J montre que les nmchines k cylindre planetaire et a cylindie en 
Clokwise sont elle-meme des machines a figure virtuelles., puisqu'elles sont les 
contreparties figuratives de machines de base, realisees avec les mecaniques de ces 
machines. 

Par exemples ici, la figure k cylindre rotor planetaire est la figure virtuelle de la 
machine post rotative k pale triangulake^ puisqu^'elle en utilise la mecanique . 

De meme, la figure k cylindre en clokwise de cylindre triangulaire est la contre 
partie virtuelle de la machine a cylindre en trois cot6s pale de quatre^ puis, elle 
utilise la mSme mecanique post rotative. 

L'on notera dans les deux cas que les machines en contre parties virtuelles sont 
dispos6es dans une orientation contraire de leurs noachines mat6rielles. 

C'est cette reconnaissance de la vrai nature de ces machines en contrepartie qui 
pemiet de les reiser sous forme bi fonctinelle. 

La figure 20*2 distingue, en b ) pour Tensemble des realisations les gammes 
chromatiques dififerentielles r^trorotatives, differentielles post rotatives et a 
contrario, pour une machines qui sont elles*mgmes virtuelle. Cette 
chromatique se compose des principaux points suivants, soit des machines k 
cylindre et pales rotationelle, des machines a cylindre en Clokwise, des machines k 
cylindre rotor planetaire. Les^ interphases entre ces points constituees les parties 
diiOferentielles, k contrario, ou difi^rentielle postSrieures de ces machines 
Ces constatations constituent un avancement certain dans la connaissance de ces 
machines, qui anterieurement n^etaient constituees que de deux possibility polaires 
, soit le point octave, et le point standard, que I'on dim le point qtiinte. L'^out du 
point clokwise, qu Ton dira le point tierce, permet non seulement de constituer les 
aires de ces machines, mais aussi de r^aliser un progression rationelle entre celles- 
ci, comme dans la gamme des couleurs, la gamme diatonique musicale, ou dans 
d'autres gammes. Les parties ne se con^rennent phis de &gon successive, disci^ 
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et isol^e, xnais de &9on rationelle, par leurs rapports a une meme fbndamentaie., le 
point zero. De plus, au point de vue dynamique, la realisation d'une machine selon 
sa course synth6tique, done, non seulement sinatultan^ment virtuelle et reeile, mais 
au surplus, par sauts, permet de tirer des gimmes des rapports m61odiques qui 
donnent k la machine sa vivance, un dyxiamique plus profbnde, moins m^canique et 
plus r^elle, rationellement parlant 

En ces cas, la logique mecanique lessemble aux arts, puisqu'elle pemiet de rSaliser 
des liens d'entendement k partir de domi^ mat^rieUes, qui finalement sont plus 
reelle que ces donndes mSme* 

En a , Ton voit que les points de delimitation des aires et les aires des machines en 
contre parties sont identiques. 

L'^on a le point z6ro, ou d'unisson, ou les machine standard et en contreparties sont 
identiques. L'on a le point en cylindre plandtaire, qui est la contrepartie de la pale 
standard, le point k cylindre Clokwise , qui est la contrepartie de la pale en 
Clokwise. Et finalement les aires entre ces parties. 

La figure 21 montre les qualitds d'une machine k cylindre virtuel en hviit et a saut 
de deux, par consequent de mouvement k contrario. 

Tel qu'on peut le constater, ici, les parties travaillent k contrario. 
Deuxidmement, comme dans les machines k mouvement en Clokwise, Teffet de 
bielle est rdalisd par la rotation du cylindrie. Troisi^mement, comme on peut le 
constater en c, la fin de re3q>ansion est passablement verticale par rapport a 
r expansion d'xme machine standard, ce qui respc^te mieux ramorphie de 
re:iq>losioiL 



La figure 22 montre en a ) que la structure synthetique est assimilable a une 
structure en trois dimensions, telld ime visse sans fin, ou ne cha!ne d' ADN 
La figure montre en b ) que la dynamique pair sauts peut aussi Stre interprdtSe 
comme une dynamique en laquelle la figure virtuelle est elle-meme rotative. 
Nous persons cependant que rinterprStetion Slinlsy est suffisante a une bonne 
comprehension. 

Finalement, Ton pouira dire que la machine est difKrendelle post6rieure, si sa pale 
a un angle de premiere e>q>losion plus ^leve que cent quatce vingt degr6s, ou encore 
si la pointe de celle-ci depasse les 135 degres. 
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La figure 23 montre par cx>Dseqiient que les m6mes points limites at aires de 
gamme chromatique peuvent Stre realis6es pour toutes les figures de machine 
rotatives. Par example, lorsque, tel que montre en a ) la machine, 6tant encore une 
fois ici d6teimin^ comme inachine post rotative, a une pale en quatre , la figure 
z6ro, correspond a la figure fixe, ou encore i la figure avec vilebrequin fiixe, avec 
parties compressives stcictement rotatives. Le point Clokwise correspond a la 
premiere eiqilosion successive en mouvemeixt Clokwise. Le point standard, 
conespond k la premiere e^lo3ion successive en dynamique standard. Les aires 
entie ces points marque \m mouvement post rotatif de pale excessi^ realisant la 
machine sous sa forme diOEerentielle ant^rieure. L*on peut encore avoir un 
mouvement de pale retrorotatif se situant entre la r^trorotation Clokwise et la 
rStrorotation standard,. L'on cr^era alors le mouvement a contrario. Si la pale a une 
retrorotation inferieure a celle de la disposition standard, la machine sera 
difif^rentielle post^rieure. 

En b. Ton voir que les meme limites s^^ppliquent k une pale post rotative de dnq 
cot6s, et en c) , Ton voit que les mdme limites s'q[ipliquent k une machine dont la 
pale a six cotes. 

La figure 24 resume les quatre types de m^canisation possibles pour les nciachines 
rotativo drculaiies : 

Sort : a ) par mScanique r^elle du mouvement virtue! de la pale 1 ) 
par m^canique sexni tranmitdve du cytindre rotationnel 2) 

b) par mecanique r^elle du mouvement virtuel de la pale 1) 

par nuScanique descendante de mise en rotation du cy lindre 2 ) 

c) par mecanique send tcanmittivede la pale 1) 

par mdcanique semi tranmittive confondu du cylindre 2) 

d) par mecanique semi transmittivede la pale 1) 

par mi6canique desc^adante du cylindre rotsationnel 2) 



La figure 25.1 montre que clmcune de ces m^caniques et semi transmission peut 
§tre standard, 1 ou de type poly inductif 2 . 
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La figure 25 JZ montre que chacune de ces m^caniques et semi transmission pent 
6tte standard, 1 ou da type poly inductif 2 . Ici Texemple est complet, le cyliadie 
est fixe k Tengrenage de support dynamique 

La figure 26 a montre un exemple complet , non senlement m^canis^ , mais aussi 
en lequel les bougies et carbnration ont ^t^ ajout^s selon la figure virtuelle et la 
course syntibL6tique Slinky de la machine. 

La figure 26 b montre que Ton peut augmenter TefScience des machines 
diffdrentielles k pistons en les r^alisant avec des cylindres rotor ou les pistons 
sup^riexir ajour^s. De la meme manidre Ton peut ajourer le cylindre rotationnel vers 
le cylindre ext^rieur fibce. De cette mani^re la compression se fsdt a partir de trois 
parties, et la puissance sur lapale est dks lors r^alis^e en appui sur le cylindre 
ext^rieur ce qui retranche Teffet contcadictoire de la pouss^e strictement 
diff^rentielle. 

La figure 27 montre que la g^mme chromatique s'applique tout autant aux 
machines k cylindre rotor et k cylindre en Clokwise, ces machines rejoignant les 
machine conventionnelles au point limite sans vilebrequin. 

La figure 28 montre une succession pour un tour d'une machine bi fonctionnell, 
dont une partie est rSelle et Tautre virtuelle. L'on notera que la pal fixe de la 
chambre de compression int^rieure sert k la fois d'engrenage poly cam^. 
L'o notera que pour rendre la chose possible, il &ut utiliser la mecanique de la 
figure mat^eUe, et r^ser la figure de contrqparde dans une orientation contraire 
k la figure ma^rielle r6elle. 

La figure 29 montre que la mSme m6thode de bifonctionalite d'une machine et de 
sa contrepartie peut dtre appliqute aux machines k mouvement Clokwise. Comme 
pr^demment les orientations de celles doivent contraires pour pouvoir r^aliser la 
machine. Comme prec^emment, la pale centrale peut jouer le idle d'engrenage 
polycam^. Ceci rendra la construction de petits propulseurs^ pompes ou autre * ' ' 
appareH txhs &cile. 

La figure 30 montre que mgme les machines a contrario a mouvement Slinky 
peuvent etre r^alis^ avec Taide d'engrenage pofycam6s, pour Pune ou Tautre des 
inductions ce qui rendra refficience de la pale encore plus marquee*. 
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Revendications 
Revendication 1 

Toute machine, que Ton rotativo-circiilaire, dont les parties compressives realisent 
vme courae dite synthetique, cette covirse se caract6risant par une partie planetaire 
r6alisa]it a la fois deux figures de parties compressives compl^mentaires, l,tme dite 
rSelle et Pautre dite virtuelle, elle-mSme fixe ou rotative. 

Revendication 2 

de pale Toute machine, telle que d6finie en 1 , dont la partie compressive planetaire 
est une pale et la partie compressive rotationnelle est un <^lindre. 

Revendication 3 

Toute nnuacinne, telle que dSfinie en 1 , dont la partie conq>ressive planetaire est un 
cylindre et la partie compressive rotadonnelle est une pale 

Revendication 4 

Toute machine telle que d6finie en 1, dont les parties compressives, pales et 
cylindre sont toutes deux plan^taires. 

Revendication S 

Toute machine telle que d^finie en 1 2 et 3, dont les formes de cylindres et de pale 
soDt les formes de Tart anterieur relatives aux machines t!otatives, y conq>ris les 
fomies modifiSes r^alisant des cylindres et pales alter6s. 

Revendication 6 

Toute machine telle que d^finie en 1,2,3 , dont la realisation de la premiere 
compression virtuelle advient dans Tune des aire d'une gamme chromatique , dite 
gamme chromatique des machines rotative ciiculaires, ces aires etant de&ues 
comme suit : 

- Taire differentielle ant^rieure, definie plm pr6cis6ment comme Faire 
realis6.par une machine dont le premier rapprochement entre la partie 
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planetaire et la partie virtuelle se fera entre le point de figure fixe, ou de 
figure strictement rotationelle, et le point d^finie par la realisation en 
Clokwise de la dite figure 

- Taire dite a contrario, defini plus precis6ment comme Taire rSalis^ pSr 
une machine dont le premier rapprochement de la partie compressive 
plan6taire de la figure virtuelle se situe entre le premier point de 
rapprochement d'une dynamique dite Clokwise et le point de 
rapprochement d'une dynamique dite standard. 

- L'aire dite difi^rentielle post^rieure, d^finie plus pr^cis^ment conune 
Taire r^alis^e par une machine dont le premier rapprochement de la 
partie planetaire d*xme fece detennin^e de la figure virtuelle, se situe 
entre le premier point de rapprochement de la figure standard, et la 
figure fixe, ou aux partie compressives strictement rotationelles 

En b, nous montrons que si la longueur du maneton est celui de la figure virtuelle 
ou synthetique , et non pas celui de la figure materielle, il &udra plan^tariser aussi 
le cylindre. 

La figure 3 1 donne un exemple de deux plan^terisations permettant de realiser une 
figure materielle et virtuelle k la fois Ici le cylindxe est rattach^ directement a 
Tengrenage cerceau202 , alors que la pale etrattachee k Tengrenage d' induction 
203.. En b_ Ton voit le montage de fii9on transveisale. 

En c) Ton pent apercevoir le d^roulement pour im tour de la dynamique. L'on 
notera que pxiisque les deux parties sont planStaires h des vitesses diff^rentes et des 
niveaux differents. Ton a trois points de rotation. L'om voit ici que les deux parties 
materielles. Tune a pale planetaire, et I'autre k cylindre rotor plan6taire, se 
confond^nt dans une mSme figure virtuelle de cylindre post rotatif a deux arcs. 

En d) , Ton pent voir que cette dynamique pennet de realiser un machine k action 
rotative peripherique, que nous avons d'ailleurs illustres dans nos travaux 
anterieurs. 



Revendication 7 

Une machine telle que d6finie en 1,2^9 dont le nombre de cotes de la partie 
compressive virtuelle est inCerieur a celui de la partie conqxressive rotationnelle 
reelle. 
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Revendication 8 

Une machine telle que d^finie en 1,2,3, dont le nombre de cotes de la parde 
compressive virtuelle est sup^rienr k celui de la partie compressive rotationnelle 
r6elle 



Revendication 9 

Une machine telle que deiSnie en 1,2,3, dont le nombre de cotes de la partie 
coiE^ressive virtuelle est egal, a celui de la partie compressive rotatioimelle rSelle 
ce qui realise le mouvement clokwise 

Revendication 10 

Une machine telle que definie en 1,2,3, , dont 1 'exten^sion et rapprochement de la 
partie compressive planetaire de la figure virtuelle se font successivement , a 
chaque &ce , sans sauts , ou &ce elud6e ou de &9on Intermittente , d'oii son 
appellation de machine k dynamique Slinky 



Revendication 12 

Une machine telle que definie en 1,2,3 , dont les extensions virtuelles de la partie 
conopressives planetaire par rapport k la figure virtuelle se font par sauts, ( g^ps) en 
^ludant i chaque fbisun nombre ^gal de &ces de celle-ci . 

Revendication 13 

Une machine telle que definie en 12, dont le nombre de &ces par sauts rapproche 
Tangle de premi&re e3q>losion de Tangle standard. 

Revendication 14, 

Une machine telle que definie en 12, dont le nombre de &ces par sauts rapproche 
Tangle de premiere explosion de Tangle de la m§me machine en mouvement 
clokwise, d'oCi son appellation de machine Slinky quasi Clokwise. 



48 



CA. 02466985 2<0O4-O5-17 



Revendication 15 

Uhb machine dont la partie virtuelle est elle-mSme en mouvement 
Revendication 16 

Une machine, telle que d^finie en IS, dont chaque esqiansion entre la partie 
planetaiie et la partie virtuelle est successive. 

Revendication 17 

Une machine, telle que d6finie en IS, dont chaque expansion entre la partie 
plan^take et la partie virtuelle est par sants 

Revendication 18 

Toute machine, dont le nombre de sauts, est pair ou impair, selon la n^cessite du 
cyUndre virtue!, de telle manidre de r^aliser aUmiativement ou successivement 
toutes les faces du cylindre. 

Revendication 19 

Une machine, telle que dSfinie en 1, dont le premier saut, siiccessif ou virtuel se fiiit 
dans Taire chromatique dite dif^rentielle ant^eure 

Revendication 20 

Une machine, telle que defoiie en 1, dont le premier saut, successif ou virtuel se &it 
dans Taire chromatique dite k contrario 

Revendication 21 

Une machine, telle que deiBnie en 1, dont le premier saut, successif ou virtuel se &it 
dans Taire chromatique dit dififerentielle post6rieure 

Revendication 22 
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Toute machine telle que d^crite en 19^0^1, dont le nombre de faces du cylindre 
virtuel est pair et le nombre de feces de saixts successife impair, et inv^ement 

Revendication 23 

Toute machine telle que defitii en vtn^ qui pour une mSme figure virtuelle de partie 
compressive^ a un nombre de cot6s de pales et cylindre selon la rdgle des cot6s des 
machines rotatives» creant ainsi une course synth^tique diff^rentielle ant^rieure, 
difiSrentielle posl^rieure, on k contrario, par e>qpansions successives ou par saut en 
dynamique Slinky. 

Revendication 24 

Toute machine , dont la partie compressive plan^taire est induite par la mecanique 
de la classe rotative contraire, de laquelle elle est la realisation dans une orientation 
en sens ^(»n^que oppose , cette partie compressive , pouvant en consequence , 
Stre bi fonctionnelle^ rSalisant k la fois cylindre et pale. 

Revendication 25 

Toute machine dont la realisation en Clokwise du cylindre est bi f^nctionnelle, la 
pale interieure rotationelle ^tant realisee geometriquement de &gon 
orientationellement invers^e k celle du cylindre exterieur. rotationnel 

Revendication 26 

Toute machine, dont la rSali^tion se situe dans les aires de la gamme chromatique 
dite par inversion, et dont les principaux points de delimitation des aires sont r 

*» le point de pale et cylindre strictement rotationnel 

- le point de cylindre planetaire-pale fixe 

- le point de cylindre en dokwise , pale rotationnelle. 

L'aire situ^e entre les deux premier points coi^tuant Taire differentielle anterieure 
cylindrique, Taire situee entce le point k cylindre plan^taire et k cylindre clokwise, 
Taiie k contrario, et Taire situe entre Taiie k cylindre planetaire et la partie 
exclusivement rotationelle, Taire dif^rentielle posterieure. 
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RjBvendication 27 

Totite machine dont la suite des expansions et compressions virtuelles est realisee 
par sauts ^gaux, realisant successivement ou altemativement en parde ou toutes les 
&ces de la jSgure virtuelle, fixe ou en mouvement 

Revendication 28 

Toute machine telle qxje d^finie en 1 et 25 , dont les parties coippressives 
sont soutenues et induites par Tun des ensembles m^caniques suivants : 

- soit nne induction montante de parde compressive plan^taire selon sa 
figure virtuelle, r^lis^ en combinaison d'une une induction descendant 
de partie compressive planetaire a partie compressive rotationnelle 

- soit une induction semi transmittive de la partie compressive planetaire, 
combinde et confimdue h induction semi transmittive de la partie 
rotationelle 

- sort une induction semi transmittive de la partie planetaire, combinee a 
une induction descendante de celle-ci h la partie rotationnelle 



Revendication 29 

Une machuie telle que d^finie en 1 , 25, et 26 , dont les inductions ou send 
transmissions divisent le mouvement soit de &9on standard , soit de &9on poly 
inductives. 

Revendication 30 

Une machine, telle que d^finie en 1 , 25, 36, dont la partie compressive rotationelle 
est ^our^» de telle mani^re que la compression, se &is9nt dhs lors de &^on 
tripartite, puisse prendre appui sur une partie fixe, ^liminant ainsi TefTet 
sinqilement difif^rsotiel de celle-cL 



Revendication 3 1 

Une machine telle que definie en 1, 25 ,26, rSalisant une course dite Slinky , ou 
Synthetique, dont Fangle de la surface de pale de la premiere conq>ression se situe 
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entce Tangle de premiere explosion Clokwise et de premidre explosion standard , 
pour nn mdme figure r^elle. 

Revendication 32 

Une machine, telle que definie en 1, 26, 27 ^ dont la composition mecanique est par 
semi transmission poly inductive, et par soutient poly inductif a la fois, 
TassCTiblage des piece pouvant Stre exposd de la &9on suivante 

- un vilebrequin maitre , dispose rotativement dans la machine, muni d'un 
engrenage de support lui etant rigidement j5x6, et recevant les 
vilebrequins secondaire sur ses manchons 

- un ou un ensemble d'engrenages dynamiques de support months 
rotativement dans le flanc de la machine, unissant Tengrenage de 
support mattre du vilebrequin et Tengrenage d'induction de cylindre 

- un axe central sur lequel, sera Gx6 Tengrenage de support de cylindre, 
Tengrenage de support des vilebrequins secondaire, le cylindre 

- des vilebrequins secondaires entraShes par des engrenages d'inductions 
coupl&s h Tengrenage de support dynamique d'induction, 

- une pale mont^ sur ces vilebrequins 

- un cylindre rotationnel 

L' ensemble de ces parties permettant de r^aliser une machine se sitrant dans Tune 
des trois aires pri§decrites, dont Taire a contrario. 

Revendication 33 

^ Une machine telle que definie en 1» 25, 26 dont Taxe de motricite &t r6alis6 h 
partir : 

- de Taxe de partie compressive rotationnelle 

- de Taxe maitre de partie compressive plan^t^re 

- de Taxe de semi transmission supportant Tengrenage d'inversion ou . 
d'acc^lSration de celle-ci 



Revendication 34 

Une machine telle que decrite en 1, 25, 26, dont la realisation du mouvement 
attematif Slinky est produite de telle maniere de realiser altemativement, par 
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exemples sur les &ces pakes et impairs, les e3q>losioiis et ^chs{>penient admission 
de la machine. 

Revendication 3S 

Une machine telle que d^finie en 1, 25, 26, dont les parties con^>ressives sont 
utilisees comme pompes, machines de captation, compresseurs, et dont les parties 
rotatives sont ntilis^es comme parties ^ectriques, turbine, ou comme propulseur, 
ces parties rSalisant au surplus les machines de &9on bi fonctionnelle. 

La figure 36 montre un exenq)le de machine avec ajouremmt d'une partie 
compressive, ce qui permet de r^aliser la machine avec une realisation tdpardte des 
pidces de compressions. Cet &9on de fiure permet d'aniiuler en bonne partie Fefifet 
diff^rentiel, ce qui permettra de r^aliser la machine, smon d &/^n Motrice, a tout 
le moins de fi9onNeutre 



Ajouter souti^ pour strictement rotationnels 



Par double internes, par engrenages talon 
D^finir la course synth6tique 

dJBfinir les machines Rotativo circulaires selojn les champs 

et selon les courses , figure et miScaniques 

figure de deux plaiktanes pour conserver a longueur exacte. 
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